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QUELQUES NOTATIONS 


Oxs Our Ozs Txys Tyzs Txzs Ci — Composantes du tenseur des con- 
traintes 


Sxs Syr Szr Txyr Tyzs Txzs Siy — Composantes du déviateur des 
contraintes 


î 
RE PE = Vu SV Vs: £;; — composantes du tenseur des défor- 
mations 
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Exs Eys Ex Vu SV 5 Ÿxz 5 — Composantes du déviateur des 
g déformations 
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Éxs Êp Ez; + Mxy 5 Myz 9 Nxz) Ei — composantes du tenseur des vites- 


ses de déformation 

Ux, Uy, Us U— Composantes du déplacement 
Uxs Uys Uzs Vi — Composantes de la vitesse 

Ô;,; —symbole de Kronecker 


T,T, H—intensités respectives des con- 
traintos tangentielles, déforma- 
tions de cisaillement, vitesses 
des déformations de cisaillement 


Os, Ts— limites d'écoulement à la trac- 
tion et au cisaillement pur res- 
pectivement 


INTRODUCTION 


1. Théorie de la plasticité. Il est notoire que les solides ne sont 
élastiques qu’aux petites charges. Sous l’action de forces plus ou 
moins grandes, ils subissent des déformations plastiques, non élasti- 
ques. Les propriétés plastiques sont très variées ; elles dépendent des 
matériaux envisagés et des conditions ambiantes (température, 
durée du processus, etc.). Ainsi, à la température normale, les défor- 
mations plastiques des métaux résistants (acier, alliages divers, etc.) 
sont pratiquement indépendantes du temps; les mêmes métaux 
travaillant à des températures élevées (pièces de chaudières, de tur- 
bines à vapeur ou à gaz) sont soumis à des déformations plastiques 
qui vont grandissant avec le temps (fluage), c.-à-d. qu'ils coulent 
grosso modo à la manière d'un liquide visqueux. 

Actuellement, on comprend d'habitude sous le nom de théorie de 
la plasticité la théorie des déformations plastiques indépendantes 
du temps (plasticité athermique). Le présent ouvrage se propose 
justement d'examiner les déformations plastiques de ce genre. Quant 
aux effets de la viscosité proprement dite, ils ne seront examinés 
que dans le dernier chapitre. L’écoulement plastique qui est fonction 
du temps est étudié dans la théorie du fluage, dans celle de la vis- 
cosité plastique et dans la rhéologie. 

L'objectif de la théorie de la plasticité est l'étude mathématique 
des contraintes et glissements dans les corps sujets aux déformations 
plastiques (dans le sens indiqué). 

La théorie de la plasticité, qui fait partie de la mécanique des 
corps déformables, est très proche de la théorie de l'élasticité qui 
étudie les contraintes et les déformations dans les corps élastiques 
parfaits. La plupart des conceptions essentielles de la théorie de 
l'élasticité trouvent aussi un usage dans la théorie de la plasticité. 


8 INTRODUCTION 


Le problème posé est résolu dans la théorie de la plasticité par 
un procédé usuel pour la mécanique des corps déformables. Il con- 
vient. avant. tout, sur la base de données expérimentales (et, si pos- 
sible, de certains raisonnements tirés de la physique théorique), 
d’étéb x les. lois fondamentales de la déformation plastique. Au 
moyen: “de ces lois présentant un caractère phénoménologique on 
compose un système d’équations pour la théorie de la plasticité. 
La solution de ces équations, qui permet d'obtenir une image de la 
déformation plastique des corps dans les différents cas, est un autre 
problème important de la théorie de la plasticité. 

Ci-après, nous nous pencherons sur quelques traits caractéristi- 
ques de cette théorie. Tout d’abord, contrairement à la théorie de 
l'élasticité, celle-ci accorde une place considérable aux problèmes 
de la définition des lois de la déformation plastique qui se manifestent 
dans les états de contrainte complexes. Ces problèmes sont difficiles 
à résoudre et il convient de noter que les lois qui, sous certaines 
réserves, s accordent de manière satisfaisante avec les données 
expérimentales, sont établies surtout pour les métaux bien qu’elles 
puissent être vraisemblablement valables aussi pour nombre d’autres 
matériaux. La uon-linéarité des lois principales et par conséquent 
des équations fondamentales de la théorie de la piasticité est une 
autre particularité de cette théorie La solution de ces équations 
présente de grandes difficultés mathématiques; les méthodes classi- 
ques de la physique mathématique sont ici inutilisables. Le dévelop- 
pement des méthodes de recherche permettant, d’une manière ou 
d’une autre, grâce au caractère spécifique des problèmes de la plasti- 
cité, de surmonter ces difficultés revêt une importance primordiale 
dans la théorie de la plasticité. De très bonnes perspectives s'ouvrent 
également, dans ces conditions, avec l'emploi de nouveaux ordina- 
teurs. 

I1 convient enfin de souligner le rôle majeur de la recherche expé- 
rimentale dans le développement de ila théorie de la plasticité. 

2. Applications de la théorie de la plasticité. La théorie de la 
plasticité trouve des applications importantes dans la technique et 
la physique. 

La solution de nombreux problèmes de résistance de diverses 
machines et constructions est fondée sur les conclusions de la théorie 
de la plasticité. Cette dernière ouvre des perspectives qui permettent 
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de mieux utiliser la résistance des corps et mène à une méthode 
progressive de calcul des pièces de machines et des constructions 
selon leur portance. Cette méthode se distingue par sa simplicité 
et permet, la plupart du temps, de déterminer directement la forme 
optimale de la construction (théorie des constructions mécaniques 
optimales, cf. [57]). 

En général, les processus de la déformation plastique des métaux 
à froid ou à chaud (laminage, filage, forgeage, matriçage, usinage 
des métaux, etc.) trouvent une utilisation courante dans l’économie 
nationale. L'analyse des forces engendrant ces processus et celle 
de la distribution correspondante des déformations constituent un 
autre domaine d'application, très important, de la théorie de la 
plasticité. 

La destruction des solides étant précédée en général par une défor- 
mation plastique, l'étude de la résistance des matériaux se base en 
conséquence sur les conclusions de la théorie de la plasticité. 

L'analyse du comportement des constructions aux charges de 
choc instantanées nécessite le développement de la théorie de la 
plasticité dynamique. 

Ces dernières années, la théorie de la plasticité est utilisée avec 
succès dans les investigations ayant pour objet l’étude des lois régis- 
sant la pression des terrains, aux débouchés très intéressants dans 
l’industrie minière. 

Enfin, il y a lieu de mentionner les perspectives de l'application 
des méthodes de la théorie de la plasticité aux problèmes relatives 
à la géophysique et à la géologie, et qui sont ébauchées dans une 
série d'ouvrages. 

3. Note historique succincte. Les premiers travaux traitant de la 
théorie mathématique de la plasticité se rapportent aux années 
soixante-dix du XIX® siècle et sont liés aux noms de Saint-Venant, 
qui examina les équations de la déformation plane [187,188], et de 
M. Lévy qui, tout en restant fidèle aux idées de Saint-Venant, 
composa les équations pour le cas tridimensionnel [!*]. A ce dernier 
on doit aussi le procédé de la linéarisation des équations pour le 
problème élastique plan [17]. 

Dans les années suivantes, la théorie de la plasticité se développe 
plus lentement. Le début du XX" siècle est marqué par une certaine 
recrudescence de la recherche dans ce domaine avec la publication : 
des articles de Haar et Karman en 1909 [15°], et de R. von Mises 
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en 1913 [!77]. Dans la première de ces publications, on a essayé, en 
partant d’un certain principe variationnel, d'obtenir les équations 
de la théorie de la plasticité. Von Mises formule nettement une nou- 
velle condition pour l’écoulement (!) (condition de stabilité de 
l'intensité des contraintes tangentielles). 

A partir des années vingt du siècle en cours, la théorie de la 
plasticité se développe intensivement, tout d’abord essentiellement 
en Allemagne. Des résultats importants sont obtenus aussi bien pour 
les équations fondamentales de la théorie de la plasticité que pour 
la solution du problème plan (G. Henky [53:16], L. Prandtl [#3], 
R. von Mises [177], etc.). C'est à la même période que se rapportent 
aussi les premières recherches expérimentales systématiques sur les 
lois de la déformation plastique aux états de contrainte complexes 
ainsi que les premières applications encourageantes de la théorie de la 
plasticité dans le domaine de la technique. Dès les années trente, la 
théorie de la plasticité attire l'attention d’un grand nombre de 
savants et d'ingénieurs ; des recherches théoriques et expérimentales 
poussées se développent dans de nombreux pays, y compris 
l'Union Soviétique. Parallèlement à la mécanique des fluides, la 
théorie de la plasticité devient une branche de la mécanique des 
milieux continus qui connaît le développement le plus rapide. 


(*) Notons que des conditions analogues ont été formulées bien auparavant 
quoique sous forme moins manifeste et indépendamment de l'élaboration de la 
théorie mathématique de la plasticité. 


CHAPITRE PREMIER 


NOTIONS FONDAMENTALES DE LA MÉCANIQUE 
DES MILIEUX CONTINUS 


Dans ce chapitre, nous citerons sommairement les formules 
essentielles de la théorie des contraintes et des déformations, tout 
en dégageant les notions les plus intéressantes pour l'élaboration 
de la théorie de la plasticité. 


1. ÉTAT DE CONTRAINTE 


1. Etat de contrainte. En un point donné d’un milieu continu, 
l'état de contrainte est caractérisé; par le tenseur symétrique des 
contraintes : 


Ox  Txy Txz 
Telus, 0 el: (1.1) 
Txz Ty:  O: 


OÙ O,, Üy, 0: sont les contraintes normales et t,,, t,., t.. les 
contraintes tangentielles sur des éléments de surface perpendiculaires 
aux axes de coordonnées zx, y, 2. 

Sur un élément de surface arbitrairement orienté et à normale 
unitaire n (fig. 1), le vecteur contrainte p est déterminé par les 
formules de Cauchy: 


Px = Oxlix + Tryliy + Trslls, 
Py = Taylix + Oyly + Tyslts; (1.2) 
Pz = Trilix + Tyzly + Oh, 
OÙ 7: Ry, n. Sont les composantes du vecteur normal unitaire n 
égales aux cosinus directeurs cos (7, x), cos (nr, y), cos (n, 2). 


En projetant le vecteur p sur la direction de la normale, on 
obtient la contrainte normale 6, agissant sur l'élément envisagé: 


On = Oxni = Cyny + O.ni . 2Trylixlty + 2Tylyl: —L 2Txlxltz. (1 .à) 


12 NOTIONS DE LA MECANIQUE (CH. I 


La valeur de la contrainte tangentielle +, est égale à 


Tn = V pÈ+ pi + pi—0i. (1.4) 


En chaque point du milieu il existe trois éléments de surface, 
formant un trièdre trirectangle, sur lesquels les contraintes tangen- 
tielles sont nulles. Les directions des normales à ces éléments for- 
ment les directions principales du tenseur des contraintes, indépen- 
dantes du système de coordonnées initial x, y, z. Cela signifie que 


Fig. 1 


tout état de contrainte en un point envisagé peut être dû à l’exten- 
sion de son voisinage suivant trois directions perpendiculaires entre 
elles. Les contraintes correspondantes sont nommées contraintes 
normales principales. Désignons-les par 0,, 6:, os tout en numé- 
rotant les axes principaux de façon que: 


1202 > O8 (4.5) 


Le tenseur des contraintes, rapporté aux axes principaux, prendra 
alors la forme: 


O4 0 0 
Ty =_ 0 O2 0 
0 O0 so; 


Dans les sections divisant en deux les dièdres entre les plans 
principaux et passant respectivement par les axes principaux 7, 2 
et 3 (fig. 2), il est facile de trouver à l’aide des formules (1.2) à (1.4) 
que les valeurs absolues des contraintes tangentielles sont égales à : 


| 1 1 
10203, 5 103—-01h 5101-01. 
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Les contraintes tangentielles, dans ces sections, atteignent leurs 
valeurs extrémales et sont appelées contraintes tangentielles principa- 
les. Déterminons ces dernières par les formules : 

=, Met, je He, (1.6) 


La valeur de la contrainte tangentielle r, agissant sur l'élément 
varie avec son orientation. La valeur maximale de +, en un point 
donné est appelée contrainte tangentielle maximale t::.. Si la con- 
dition (1.5) est vérifiée, on aura: 


Tmax = — To: 


Il est facile de déterminer d’après la 
formule (1.3) que les contraintes normales 
sur les éléments de surface qui sont le 
siège des contraintes tangentielles princi- 
pales (1.6) sont respectivement égales aux 
demi-sommes : 

O 9 
TS . SE 0 1 pe | (1.7) 

On pourra se fixer un tenseur des con- Fig. 2 
traintes après avoir indiqué les contraintes 
principales 6,, 6:, 6, ainsi que les directions principales 7, 2, 3. 
Ce procédé se distingue par sa clarté mécanique. Les contraintes 


principales ©; (à — 1, 2, 3) constituent les racines de l'équation 
cubique : 


Ox— À Try Txz 
Ty Oy—h Ty |—=0 
Te ti: O,—À 
ou bien 
— 8 + Ti (To) + La (To) À + Ts (To) = 0. (1.8) 


La contrainte normale ©, sur un élément donné est évidemment 
indépendante du choix du système de coordonnées; elle ne change 
qu'à la rotation de l'élément. Valeurs extrémales de la contrainte 
normale 6,, les contraintes principales ©1, 6., 6, sont elles aussi 
indépendantes du choix d’un système de coordonnées. L’équation 
(1.8) peut être obtenue comme la condition d’extremum o,. Par 
conséquent, les coefficients de l’équation cubique (1.8) restent inva- 
riables lors du passage d’un système de coordonnées rectangulaires 
à un autre. Ces coefficients 


Li (To) = O1 + 02 + 03 = 30, 


La (To) = — (0102 + 0203 + 0301), (1.9) 
I 3 (To) = 010903; 
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écrits, dans un but de brièveté, suivant les axes principaux, sont appe- 
lés respectivement invariants linéaire, quadratique et cubique du ten- 
seur. On opère aisément avec ces grandeurs qui se trouvent ètre 
des fonctions rationnelles entières..et d’ailleurs symétriques, des 
composantes de la contrainte (c.-à-d. qu'elles ne changent pas lors 
d'une transposition des arguments). 

La quantité 


G——+ (0x4 0,+ 0:) 


est appelée pression moyenne (ou hydrostatique) en un point. La 
signification des autres invariants sera élucidée plus bas. 

2. Déviateur des contraintes. Les matériaux présentant, en général, 
des propriétés mécaniques différentes par rapport au cisaillement 
et à la compression uniforme régulière, il est rationnel de représenter 
le tenseur des contraintes sous forme de somme (!): 


T;, = 071 +D,, (1.10) 
o00 
où 671 — ||0 © 0|| est le tenseur sphérique correspondant à la 
00 
pression moyenne en un point, tandis que 
Ox— 0 Try Tr: 
Do=| Tey Op —O Ty (1.11) 
Txz Tyz Oz — 0 


est le tenseur caractérisant les contraintes tangentielles en ce point 
et que l’on appelle déviateur des contraintes. 

Nous désignerons parfois les composantes normales de ce dernier 
(c.-à-d. ©, — ©. 6, — 6, 6, — ©) par s,, s,, s.. Les directions 
principales du déviateur des contraintes D, et du tenseur des con- 
traintes 7, coïncident. Quant aux valeurs principales s;, elles dif- 
fèrent de o, par une valeur de la pression moyenne. Elles pourront 
être évidemment définies par l'équation cubique 


—)Ù8 + 13 (Do) À + 13 (Do) = 0, (1.12) 


dont toutes les racines sont aussi réelles. 


(:) 7, est le soi-disant tenseur unité 


1 0 0 
Ti=|0 1 0 
0 Oo 1 


pour lequel n’importe quelle direction est la principale et les éléments diago- 
naux sont égaux à 1 dans un système arbitraire de coordonnées rectangulaires 
Tr Y9 2. 
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Les invariants du déviateur seront facilement obtenus de (1.9) 
si on remplace O1, OC, O3 par s1, s et ss respectivement : 


11 (Ds) = 0, 
13 (Do) = + L(01 — 02)? + (02 — 03)? + (03— 01)?], (1.13) 


T3 (Do) = 515283. 


Il est évident que le déviateur des contraintes ne se caractérise que 
par cinq grandeurs indépendantes. 
La grandeur non négative 


T = +VI (Ds) = 
— 7 V (6: —0,) + (o, — 0:)° + (0: — 0x)? +6 (Téuy + The + T2) (1 .14) 


est appelée intensité des contraintes tangentielles (?). 
L'intensité des contraintes tangentielles ne se réduit à zéro que 
si l’état de contrainte est un état de pression hydrostatique. 


Pour le cisaillement pur, nous aurons: 


O1 = TT, On = 0, O3 = —T, 
où t est la contrainte de cisaillement. Par conséquent, 
T = T. 


Dans le cas d'une traction (compression) simple dans la direction de l’axe 
des r, ces relations prendront la forme suivante: 
Ox = O5 Oy = Oz = Txy — Ty: = Txz = 0 ; 
alors 
T — | O1 | 


un (1.15) 


L'équation cubique (1.12) ayant des racines réelles sera donc 
résolue sous forme trigonométrique. En utilisant les formules algé- 
briques connues, on peut exprimer les composantes principales du 
déviateur en fonction des invariants [2.5]: 


Si = 7 T cos (os —+) : 


V3 3 
2 
A2 0 (o5++) ’ (1.16) 
S: = ture. 
V3 


() On envisage parfois la contrainte réduite (ou intensité des contraintes) 


égale à V/3 T. Dans le cas d’une traction (compression) simple, la contrainte 
uite sera égale à |01 |. 
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L'angle wo, découle de l'équation 


3 V3/3:(D 
— cos A ACER (1.17) 

En se basant sur les relations (1.6) et (1.16), il est facile de trou- 
ver les contraintes tangentielles principales: 


. T 
= —Tsin (os —+) : 
m= —Tsin(os++), (1.18) 
T; = T sin (OA 
Comme on le sait, l’angle w, varie dans les limites 
0LoS—-- (1.19) 


En effet, puisque 0, > 0: > 63, nous avons 4 >0, rt. < 0, 
T32>0, c.-à-d. sin (oo—+) <0, sin (++) >0, sin w, > 0, 
d'où découle (1.19). | 


Or, Tmax = —7Te D'où, comme conséquence de (1.19), résulte 
l'inégalité établie d'une autre manière par A. Iliouchine: 
T 2 


Ainsi donc, l'intensité des contraintes tangentielles T7 et la 
contrainte tangentielle maximale +r,.,, ne diffèrent que très peu 
l’une de l’autre. En effet, 


T & 1,08 Trnax (1.21) 


avec une erreur maximale d'environ 7 %. 

Comme l’a montré V. Novogilov [!!’], l'intensité des contraintes 
tangentielles T est proportionnelle à la valeur quadratique moyenne 
des contraintes tangentielles calculée sur la surface d’une petite 
sphère englobant le point du corps envisagé. 

3. Notations tensorielles. L'utilisation des notations tensorielles 
pour l’examen des problèmes généraux de la théorie de la plasticité 
en simplifie l’exposé et le rend plus clair. Les notations tensorielles 
trouvent un usage de plus en plus courant dans la littérature scien- 
tifique actuelle relative à la théorie de la plasticité. Pour les raisons 
énoncées, les notations tensorielles seront utilisées aussi dans cer- 
taines divisions du présent ouvrage. 

Nous désignerons les coordonnées cartésiennes z, y, z par x, 
Z», 23 et les écrirons comme z;, où l'indice à parcourt les valeurs 
4, 2, 3. Il va de soi que l’on pourrait, à la place de i, prendre une 
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autre lettre (par exemple j, j = 1, 2, 3; on utilise d'habitude 
l'alphabet latin). Désignons par »; (ou disons n;) les composantes 
du vecteur unité normal à l’élément de surface. Il est évident que 
les r; sont égales aux cosinus directeurs de la normale. 

Nous pourrons désigner maintenant les composantes du tenseur 
des contraintes par 0;,, (à, j = 1, 2, 3). Par suite de la propriété 
de réciprocité des contraintes tangentielles, on a o;; = og. Les 
relations entre les notations tensorielles et les désignations « techni- 
ques » employées plus haut sont évidentes: O1, = O,, O2 = Txys 
etc. Nous conviendrons par la suite, en parlant du tenseur des con- 
traintes, qu’il s’agit du tenseur o;}. 

Les formules de Cauchy (1.2) pourront être maintenant repré- 
sentées de la façon suivante: 


3 
pi= à Oijnui, j=1, 2, 3. 


La règle de la sommation, introduite par A. Einstein, est devenue 
d’un usage très courant. Omettons le signe somme sachant que, pour 
tous les indices latins répétés deux fois dans un monôme, la som- 
mation portera sur les valeurs 1, 2, 3. Les formules précédentes 
pourront alors être récrites sous la forme suivante: 


Pi = ii. (1.22) 


L'indice i, qui se répète, est appelé indice muet (ou indice de 
sommation). Il peut être remplacé par n'importe quelle autre lettre 
(de caractère latin en général). Le même indice muet ne devra pas 
être rencontré plus de deux fois dans chaque monôme. L'indice 
j est parfois appelé Libre. 

Il est facile de voir que la contrainte/normale o, (1.3) est égale à 


On = Orpruiny, (1.23) 


où nous avons deux indices muets, à savoir à et j. Par conséquent, 
il s’agit d’une sommation double et il n’y a pas d’indices libres. 
La pression moyenne est égale à 


1 1 
== (011 + Cas + Oss). 
Le symbole de Kronecker (symbole delta) est déterminé par les 
relations 
1 pour i=)j, 
Ôiy = 0 ue 
pour iÆ ]j. 


Dans le système de coordonnées z;, le tenseur avec une telle 
composante est appelé tenseur unitaire (cf. T). 


2—0653 
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Le déviateur des contraintes a pour composantes 
Stj —= Or — OÙ. (1.24) 


L’invariant linéaire du déviateur est nul, c.-à-d. sy, = 0. Il est 
facile de s’apercevoir que l’intensité des contraintes tangentielles, 
dans leurs nouvelles notations, est égale à 


T = (+ sus) + (1.25) 


La pression moyenne peut être représentée également sous la 
forme suivante : 


1 
7 O5 Oijdije 


4. Interprétation géométrique. Revenons maintenant à l'analyse 
des grandeurs ©, 7, w,, par l'intermédiaire desquelles on calcule 
les contraintes principales. 

Une interprétation géométrique simple peut être donnée pour 
les grandeurs ©, 7, w,. Dans ce but, nous introduirons la notion 


SE 


Fig. 3 


de l’espace des contraintes principales ©,, 60:, 03. Dans l’espace des 
contraintes envisagé, l’état de contrainte en un point donné peut être 


représenté par le vecteur OP dont les composantes sont respective- 
ment égales à O1, C+, O3 (fig. 3). Le plan 


O1 + Ce + 03 = 0 (1.26) 


qui est incliné uniformément par rapport aux axes passe par l’origine 
des coordonnées. La somme des carrés des cosinus de la normale n 


aux axes étant égale à 1, cos (n, =. Par conséquent, le 
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vecteur unité de la normale au plan considéré est égal à 
1 : 
OÙ Ÿ4; 4, ©, sont des vecteurs unité suivant les axes 0, 0e, Os. 
La droitel 
O1 — Ce = Os, 
perpendiculaire au plan envisagé, passe par l’origine des coordon- 


nées. Les points de cette ligne, appelée axe hydrostatique, répondent 
aux états de contrainte hydrostatiques. 


Représentons le vecteur OP sous la forme suivante : 
OP = otês + Osés + Osés. 


La projection de OP sur la normale est proportionnelle à la 
pression moyenne 


(OP, n)=V 350. 
Opérons maintenant avec le vecteur 


OQ = srês + Ssês + Ssés, 
sous lequel figure le déviateur D,.. Il est alors facile de voir que 
OP = 0Q + V 3on. 
Notons que 
(0Q, n)=0, 
c.-à-d. que le vecteur OQ se trouve dans le plan (1.26) que nous 
conviendrons d'appeler plan du déviateur. 


La longueur du vecteur OQ est proportionnelle à l'intensité des 
contraintes tangentielles 


|OQ1=V2T. (1.27) 


L’angle w, définit la position du vecteur OQ sur le plan du dévia- 
teur. En effet, admettons que les axes 7”, 2”, 3” soient les projections 
des axes 01, 6:, 64 Sur le plan D (fig. 4). Calculons la projection 
du vecteur OQ sur l’axe 3”. Puisque 


cos (03, 3°) — +, cos (01, 3”) — cos (02, 3”) — — 7% 


nous avons 


3 
pr. 0Q= À sicos (01, 3°) = — V 2T cos. 
= 


Ainsi, w, est l’angle compris entre le vecteur OQ et l'axe négatif 3”. 
Cet angle ne peut être supérieur à 60°. 


2e 
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Nous examinerons maintenant, en un point donné du milieu, un élément 
de surface qui soit uniformément incliné vers les axes principaux. Nous con- 
viendrons d'appeler un tel élément, élément octaédrique (celui-ci étant la face 
d'un octaèdre régulier, fig. 5). D'après les formules de Cauchy (1.2), les Lo Les 
tions du vecteur contrainte p (cf. fig. 3), agissant sur un élément de surface 
octaédrique, sont respectivement égales à: oi: ; ce ; 3. , Par conséquent, la 

V3 V3 
contrainte normale sur cet élément sera : 


On = ©, 


c.-à-d. qu'elle sera égale à la pression 
moyenne. ST ra à la contrainte tangen- 
tielle +t,, elle sera proportionnelle à T: 


=) LT. 


5. Cercles de Mobr. Le diagram- 
me de Mohr est une représentation 
concrète des contraintes dans diverses 
sections passant par un point 

Fig. 5 donné. Admettons que les directions 

des axes de coordonnées et les direc- 

tions principales coïncident en ce point; nous avons alors 
conformément aux formules (1.3) et (1.2): 


On = ini + Can + Osns 
ch 4e = on + on + din, 


donc 
A=n+n+ni. 


A partir de ce système d'équations on trouve les carrés des cosinus 
directeurs : 


n° = + (On — 02) (On — 03) 
1 (O1—02)(01—03) ? 


T2 + (On — 03) (On —04) 
= (630) (0200 (1.28) 
ce Ta + (On — 04) (On — 03) 

3  (os—01) (03 —02) J 


Etant donné que 0, > 0, > 02, alors que les premiers membres 
de ces égalités sont non négatifs, on devra donc avoir: 
Ta + (On — 02) (On —03) > 0, 
ù Ta + (On —03) (On — 041) KO, 
Th + (On — 01) (On — 02) >0, 
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c.-à-d. que les contraintes o,, r, se trouvent à l'intérieur d’une 
aire limitée par des demi-cercles et hachurée sur la fig. 6; aux points 
d'un cercle quelconque répondent des éléments de surface contenant 
les axes principaux correspondants. Les cosinus directeurs de l’élé- 
ment avec les valeurs données de o,, +, sont calculés suivant les 


Fig. 6 


formules (1.28). Les rayons des cercles restent évidemment invaria- 
bles lorsque le corps est soumis à une pression complémentaire uni- 
formément répartie, et l’ensemble de la figure ne subit qu’un déplace- 
ment le long de l’axe horizontal o.. 

Les corrélations des valeurs principales du tenseur des contraintes 


peuvent être évaluées moyennant le coefficient proposé par Lodé 
et Nadaï: 


bo = 2-20 4 (1.29) 


et qui caractérise la position du point o, sur le diagramme de Mohr. 
Ce coefficient n’a pas de sens seulement dans le cas de pression 
hydrostatique. 

Les diagrammes de Mobhr sont similaires pour les mêmes grandeurs 
Lo. Il est évident que pour une valeur fixée de pu, la nature de l’état 
de contrainte est déterminée à un facteur commun et à une pression 
hydrostatique additive près. Dans ce sens u, peut être considéré 
comme une forme du tenseur (ou du déviateur) des’contraintes, comme 
la caractéristique du « genre de l’état de contrainte ». Quant au 
facteur commun, qui caractérise l’e échelle » de la construction, 
il est proportionnel à l'intensité 7, comme cela découle de (1.16). 

Le paramètre u, varie de —1 à +1; ainsi on a pour la traction 
pure (01 > 0, o = 63 = 0): 


Bo = —1, 
pour la compression pure (0, = ©, — 0, 63 < 0) 


Uo = +1, 
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pour le cisaillement pur (0, > 0, &, = 0, 63 = —0;) 
Bo = 0. 

Le paramètre u, est une fonction des invariants 7, (D), Ts (D) 
et présente une liaison simple avec l'angle w,. En effet, il résulte 
de (1.29) et de (1.16) que 

bo = V3 cotg (w5+<+). (1.30) 


L'angle w, est parfois appelé angle du genre de l’état de con- 
trainte. Notons que pour la traction 0 = 7 pour le cisaillement 


TT 


© = & et pour la compression @, = (0. 


2. DÉFORMATION 


1. Tenseur des déformations. Soit « le déplacement que subissent 
les points du milieu lors de sa déformation. Ses composantes seront 
désignées par u,, u,, u.. La déformation du milieu est caractérisée 
par le tenseur des déformations symétrique : 


| 1 
Ex 5 Vxy 5 Vxz 
1 1 
Te=|S Ver ty 5 Vw|, 
1 1 
TZ Vxz TZ Vuz Ez 
dont les composantes sont égales à 
dux , 1 rdux\2 du, \ 2 duz\2 
+ ((s) +) +) ]: 


du, ôuy Ou ôu, Ôu, Ou,  Ôuz Ôuz 
LR ôz “0x dy Ÿ 0x dy Ex. és 


(2.1) 


Comme tout tenseur symétrique, le tenseur des déformations 
est réduit aux axes principaux : 


& OO O0 
T.=| 0 e 0|, 
0 O0 e, 


Ey» &e, Es étant appelés allongements principaux. Cela signifie que 
toute déformation peut être réalisée par des tractions simples dans 
trois directions orthogonales (directions principales). 

Les différences 


Vi = Es — Es Ve = Es — Ey,s Vas — Es — E2 (2.2) 
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sont appelées glissements principaux. Le glissement à valeur maximale 
en un point donné sera nommé glissement maximal Ymax- 

2. Petite déformation. S'il s’agit d’une petite déformation, les 
composantes &,, Eys + - «+» ‘Y+xz SOnt petites en module par rapport 
à l'unité. Si, en outre, les angles de rotation des éléments d'un 
corps l’un par rapport à l’autre s'avèrent suffisamment petits (ce 
problème est analysé dans le cours de V. Novogilov [°], consacré 
à la théorie de l'élasticité), on peut alors, dans les formules (2.1), 


nr ‘ GC) 2 ô > 
négliger les produits (<= : FE, . +, par conséquent 
ou, … du, du: 
Ex = Ôz ? Ey = ôy ? Ez = ôz e 9 


ou duy duy , Ou Ôux  Ouz 
Vu y Ta Vu TT Ve T2" 


Ici e., e,, e. représentent les allongements relatifs dans les direc- 
tions des axes des z, y, z respectivement, tandis que Y:4, Yyzr Yx+z 
sont des glissements relatifs (où y., est un changement d'angle entre 
les axes des z, y, etc.). La variation relative de volume sera égale à 


e = 8, + Ey + 82. (2.4) 


Ces formules simples sont inapplicables quand il s’agit de décrire 
des changements de forme appréciables pour des corps massifs. 
La valeur des composantes du tenseur des déformations étant com- 
parable à l’unité, il faut alors se baser sur les formules fondamenta- 
les (2.1). Soulignons aussi que, même aux allongements et glissements 
de petite valeur, les relations linéaires (2.3) s'avèrent souvent 
insuffisantes pour résoudre les problèmes de déformation et de sta- 
bilité des corps souples (barres, plaques, voiles) en raison des trans- 
lations et rotations importantes auxquelles sont soumis les éléments 
du corps. Par la suite, sous la notion de petite déformation on com- 
prendra une déformation pour laquelle les formules (2.3) sont appli- 
cables. 

Plus bas, nous utiliserons souvent les notations tensorielles des 
composantes de la déformation: 


Es 


u=z(a ta) (2.5) 


où z; sont les coordonnées cartésiennes et uw, les composantes du 
vecteur translation. Il est facile de voir que 


£ = EjÔ4y. 


3. Invariants. Les invariants du tenseur des déformations, qui 
se forment de la même façon que pour le tenseur des contraintes, 
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ont la forme suivante dans les axes principaux : 
Li (Te) = + 22 + 83, 


Lo (Te) = — (8182 + £2€3 + Est), (2.6) 
T3 (Te) = Eieses. 


Pour des raisons de commodité, le tenseur des déformations peut 
être représenté sous forme d’une somme : 


Te=+eTi+ De, (2.7) 


où + eT, est le tenseur sphérique correspondant à la dilatation cubi- 
que, tandis que le déviateur des déformations 


1 
x— 73 2 Vzy TZ Vzz 
| 
De= || + Yxv EYE SZ Vuz 
4 1 1 
TZ Vxz TZ Vuz Ez— TZ Ë 


caractérise le changement de la forme d’un élément du système, 
dû aux glissements. Les invariants du déviateur des déformations 
sont égaux à 


Ii (De) — 0, 
Ia (De) = + [(Es— 82)? + (82 — 84) + (es — 2°, (2.8) 


La (De) = (a—+e) (e—+ e} (es—7e) : 


L’invariant quadratique 7, (D), que l’on peut considérer comme 
étant une caractéristique sommaire de la distorsion d’un élément 
du milieu, joue un rôle important dans la théorie de la plasticité. 
La grandeur non négative 


= + 2V Ia (De) = 


TV ep +e a+ et (Er) 
(2.9) 


est appelée intensité de la déformation de cisaillement (\). 
Dans le cas de cisaillement pur, nous avons: 


Ex = Ey = Er = Yyz = Ver = 0,  Yry =. 
() On envisage parfois la déformation réduite (ou l’intensité de la défor- 
mation) égale à Vi Tr. Dans le cas d’une traction (compression) simple appliquée 


à une barre en matériau incompressible, la déformation réduite est égale à 
leal. 
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En introduisant ces valeurs dans (2.1), on trouve: 
r — | | e 


Le facteur numérique qui se trouve devant la racine dans (2.9) 
est choisi de façon que, lors du cisaillement pur, l'intensité T' soit 
égale à la valeur du cisaillement Y. 

La relation (2.7) peut être écrite aussi sous la forme : 


y = ebi+ eg (2.10) 


où e,, sont les composantes du déviateur des déformations. La pre- 
mière égalité de (2.8), dans ces notations, a la forme de e;; = 0, 
et l'intensité de la déformation de cisaillement est égale à 


T' = (2erei) 7, (2.11) 


4. Interprétations géométriques. Des interprétations géométriques 
analogues à celles du tenseur des contraintes envisagées plus haut 
peuvent être développées pour tout tenseur symétrique, et pour le 
tenseur des déformations en particulier. 

Tout comme précédemment, on obtiendra: 


= T cos (a—+) 3 


V3 3 
1 , 
= 7aT cos (we+ +), (2.12) 
1 
ex = A F'cos &,, 
donc 
—Cos Ju, = 12135709, (2.13) 


Tout comme auparavant 
0<u<, 
et il existe une relation approximative: 
T & 1,08: Ymax- (2.14) 


Le diagramme de Mohr reste valable si l’on porte en abscisses 
l'allongement relatif e, suivant la direction donné n et en ordonnées 
la moitié de la valeur absolue du cisaillement y, dans le plan perpen- 
diculaire à 7. 

Tout comme pour le paramètre u,, on introduit le paramètre 


2. E2 TES 
Le = 2 E4 —E3 d; 
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qui est lié à l’angle du genre de déformation w, par la relation 
le= V3 cotg (we ++). (2.15) 


5. Conditions de compatibilité des déformations. Les composantes 
du tenseur des déformations doivent satisfaire aux six relations 
identiques de Saint-Venant, à savoir: 


ex, Pey _ PVxy . 
ôy? Ôz?  Oxdy 


2 dex _ 9 Oyz , xz , Ozy : (2-16) 
nu (— 0x + dy T z ): D 

Les autres relations seront déduites de celles décrites par permu- 
tation circulaire des indices. 


6. Composantes du tenseur des déformations en coordonnées cylindriques 
et sphériques. Les expressions des composantes du tenseur des déformations 
en coordonnées cylindriques et sphériques nous étant nécessaires par la suite, 
nous les donnons ici sans démonstration [15,57]. 

Coordonnées cylindriques r, @, z. Soient les composantes du vecteur déplace- 


ment u,, u,, u, indépendantes de œ; les cisaillements et allongements relatifs 
auront alors la forme suivante: 


Ur u ôu 
= Gr? Tr UE Z . 
duy Uy ou dur , dus a) 


P 
Vo ne Vs Vi GT or 


__ Coordonnées sphériques r, q, x. Dans le cas de symétrie centrale qui nous 
intéresse, les composantes du vecteur déplacement u, = u, = 0, et 


ou u 
ere x à Vro = Vox = Vra = 0. (2.18) 


3. VITESSE DE LA DÉFORMATION 


1. Tenseur des vitesses de déformation. Soit v la vitesse avec 


laquelle se déplacent les éléments du milieu et dont les composantes 
sont : 


vx = LVL (ty, 2,t), v,=v,(z, y, 2, t), v, = v, (x, y, 2, t). 


Durant un intervalle de temps infiniment petit dt, le milieu 
subit une déformation infiniment petite qui est définie par les 
déplacements v, dt, v, dt et v,dt. Les composantes de cette défor- 
mation trouvées d’après (2.3) ont le facteur commun dt. En les 
divisant par celui-ci, on obtient les composantes du tenseur des 
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vitesses de déformation symétrique: 


| | 
Ex 3 y 2 Nxz 
1 
Tr = 3 My Ey 2 Mvuz ||: 
| | 
TZ xz 5 Nvz Ez 
où 
dx dy d; 
Éx= by = 3» b=—; 


&o (3.1) 


de dy 1:32 Ov ov 
= te Wa ta ZT 


Les grandeurs E.,, E,, E, définissent les vwitesses des allongements 
relatifs de volume élémentaire dans les directions des axes de coor- 
données ; quant à Nzy» Nyzr Nxz, ils définissent les vitesses angulaires 
de distorsion des angles initialement droits. La vitesse de La dilatation 
cubique relative est égale à 


= 2 + Ey + 6: = div v.) (3.2) 


Outre la vitesse de déformation pure, caractérisée par le tenseur 
T :, l'élément de volume subit un déplacement rigide défini par la 
vitesse de translation v et par la rotation à vitesse angulaire 


o=2 rot v 
= è 


L'accélération d'un élément du milieu en mouvement est définie 
par la dérivée totale de la vitesse: 


dv ôv dv dv 
We Ver Vu V2 GE CRUE (3.3) 


Le premier terme de cette équation caractérise les transformations 
locales, les autres représentent la partie de translation qui tient 
compte des transformations dues au transfert de l’élément dans un 
point voisin de l’espace. 


En notations tensorielles, les composantes de la vitesse de défor- 
mation sont égales à 


où v, sont les composantes du vecteur vitesse. 
2. Invariants du tenseur des vitesses de déformation. On peut obtenir 
les invariants du tenseur 7; et du déviateur D, à partir des for- 


28 NOTIONS DE LA MECANIQUE [CE I 


mules (2.6) et (2.8) en remplaçant &,, . .., V+z Par Ex, . . ., Nxze 
Ecrivons seulement l'expression d'intensité des vitesses de déjorma- 
tion du cisaillement : 


H=+2VI: (D) = 


VI e-E+E EH EE) +2 (+ ne +). 
(3.4) 


Le diagramme de Mobhr et le coefficient 4, gardent également 
leur signification lorsqu'ils sont appliqués aux vitesses de défor- 
mation. 

On introduit identiquement la quantité w et les formules cor- 
respondantes pour les valeurs principales du déviateur D:. 

3. Déformation et vitesse de déformation. Les vitesses étant 
les dérivées totales des déplacements par rapport au temps 


du; 
HU x 


on obtient 
__1 [ 9 du , à du; 
Eu (5 +2 Tr). (3.5) 
Il est évident que 
d 
by 2 Eu 


Dans le cas de petite déformation, il existe des relations simples 
entre les composantes de la déformation et celles de la vitesse de 
déformation. En effet, étant donné que 


= 2 u 
il s'ensuit 
(e) 
by = Et (3.6) 
Les accélérations sont décrites par les formules 
du 
Qi. (3.7) 


La partie de translation est négligée dans l'expression de la dérivée 
totale, en se basant sur le fait que, lors de petites déformations, les 
dérivées du déplacement et des vitesses suivant les coordonnées 
peuvent être considérées d'habitude comme étant petites. 


J1 convient enfin de noter que E;, _. €, puisque, en général, les 


axes principaux du tenseur des déformations et de celui des vitésses 
de déformation ne coïncident pas. 
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4. Accroissements des composantes de la déformation. Comme 
on le verra plus bas, dans des conditions de déformation plastique 
relativement lente et à température relativement peu élevée, les 
propriétés mécaniques des métaux ne dépendent pratiquement pas 
de la vitesse de déformation. Dans ce cas, ce ne sont pas en somme 
les vitesses de déformation qui présentent un intérêt, mais les accrois- 
sements infiniment petits de E;; dt (que l’on désigne conventionnelle- 
ment par de;;, ayant en vue que ces quantités, à proprement parler, 
ne constituent pas les différentielles des composantes de la déforma- 
tion) qui, conformément à (3.5), s'expriment par les formules: 


1 da Ge) 
dey=r(se dut dus), (3.8) 


constituent le tenseur 74e et ont une signification physique simple. 
Les relations (3.8) sont applicables pour la description des grandes 
déformations que l’on peut obtenir par sommation des transforma- 
tions infinitésimales (3.8). 

Dans les formules (3.8), les accroissements des composantes de la 
déformation sont calculés par rapport à l’état instantané; le système 
de coordonnées 7, est supposé « gelé » dans l'élément de volume 
donné. 

Envisageons, par exemple, la traction homogène d’un cylindre 
le long de nos axe coïncidant avec l’axe des z,; nous avons alors: 


dl 
M RE RÉ 


où L est la longueur courante du cylindre, di sa transformation infi- 
niment petite. La sommation nous conduit à l'allongement dit 


allongement naturel 


l 


dl l 
— =ln FA 


ln 


où /, est la longueur initiale. 
Si, au cours de la déformation, les axes principaux ne tournent 


pas, les intégrales | de, ont une signification physique simple et 


sont égales aux allongements naturels correspondants In JL. I 


est évident que la loi valable dans ce cas est celle de l’addition 
directe des déformations : la somme des allongements naturels suc- 
cessifs est égale à l'allongement naturel sommaire. 


Dans le cas général, les intégrales | de: y ne se calculent pas 


et n’ont pas de signification physique concrète. On peut obtenir 
ces intégrales si l’on connaît la voie de la déformation, c.-à-d. si 
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l'on connaît les composantes de,, en fonction d’un certain paramètre 
(charge, par exemple). Cela limite l'application des allongements 
naturels en tant que mesure de déformation au cas des directions 
principales fixées. 

Nous désignerons les invariants du tenseur T4 (déviateur Du), 
que l’on obtient à partir des invariants correspondants du tenseur 
T, par transition aux composantes de;;, par: 


de, dr, de, OÜde- 


Soulignons une fois de plus que l’on ne doit pas considérer les 
quantités de ;; comme étant les différentielles des composantes de la 
déformation &e;,. Mais cela ne sera vrai que pour les petites défor- 
mations pour lesquelles sont applicables les formules (2.3). Il 
s’agit dans ce cas d’une simple superposition des déformations et 


les intégrales | de;, représentent les composantes de la déformation. 


5. Conditions de compatibilité des vitesses de déformation. On ne 
peut pas prendre arbitrairement les composantes de la vitesse de 
déformation tout comme celles de la déformation proprement dite 
(cf. paragraphe 2). Elles doivent satisfaire aux six conditions de 
compatibilité, tout à fait analogues aux conditions de compatibilité 
de Saint-Venant (2.16): 


dE, . 926 » Pnxy . 
ôyi 0x?  0z0y? °°‘? 


ônyz 7, Mx 
22 (—--5+7%e+ a ER 


(3.9) 


6. Cas de milieu incompressible. Pour le milieu incompressible 
E = 0, c.-à-d. 


= 0. (3.10) 


Sous cette condition, les composantes E,; sont les composantes du 
déviateur des vitesses de déformation et l'intensité des vitesses de 
déformation du glissement est égale à 


H = (2Ebs;) 2. (3.11) 


4. ÉQUATIONS DIFFÉRENTIELLES DU MOUVEMENT. 
CONDITIONS INITIALES ET CONDITIONS AUX LIMITES 


1. Equations différentielles du mouvement. Désignons par p 
la densité du milieu, par F,, F,, F., les composantes de la force 
de masse et par w,, w,, w,, les composantes de l’accélération de 
l'élément du milieu. Le mouvement de ce dernier sera défini par les 
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forces qui lui sont appliquées. En calculant ces forces, nous obtien- 
drons les équations différentielles du mouvement du milieu continu 
dues à Cauchy: 


00% , Txy OTxz 


œ or À 9z +P(Fx—wx) =0, 


x 00 Ôtyz 
ae ta ta +0 y— uw) =0, (4.1) 
OT xz ot 00; 


0x EL à + ôz +p(Æ— w:)=0. 


Soulignons que ces équations décrivent le mouvement d’un élé- 
ment du milieu identifié à une particule d’un solide. 
En notations tensorielles, ces équations s’écrivent sous la forme : 


00;j 

ee +PFy—w) = 0. (4.2) 
Tenant compte du fait que par la suite nous aurons besoin d’opérer 
avec des équations différentielles d'équilibre en coordonnées cylin- 
driques et sphériques, nous donnons ces équations sans les déduire 


(cf. [97,61 }) . 


2. Equations d'équilibre en coordonnées cylindriques. En coordonnées 
cylindriques r, q, z, les équations d'équilibre ont la forme: 


00, 1 Pr  Otrz, Or —Oy : 

Gr Tr pt a tr tPFr=0, 
Pre . 1 V0p  Otyz  2Tr 
a on me mo Sa 
Orz 002 


1 OTez Trz 
En ro rat —-+PFz=0. 


3. Equations d'équilibre en coordonnées 'sphériques. Soient r le rayon, 
p la longitude, # la latitude en coordonnées sphériques ; dans le cas de symétrie 
centrale, l'équation d'équilibre a la forme 


++ (Or —0p)+pFr =0, (4.4) 


or 


Op = Ty Tr = Tex = Try = 0. 


&. Conditions aux limites. Outre les équations citées ci-dessus, 
nous disposons encore des conditions aux limites qui peuvent avoir 
un caractère très varié. 

Des charges p,, p,, p. peuvent être données à la frontière S 
du corps. Dans ce cas, pour S doivent être vérifiées les équations 
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(1.2) qui sont les conditions d'équilibre d’un tétraèdre élémentaire 
attenant à la frontière sous l’effet des efforts intérieurs et extérieurs. 

On peut donner les déplacements (ou les vitesses) des points de 
la frontière du ‘corps. 

Enfin, on rencontre sur la frontière des conditions aux limites 
composées dans lesquelles nous aurons, en partie, des charges et, en 
partie, également des déplacements (ou des vitesses). 

5. Conditions initiales. Il est nécessaire de déterminer l’état du 
corps au moment initial si le processus de déformation est non 
stationnaire et qu’il se décrive par des équations contenant les 
dérivées par rapport au temps (ou les dérivées par rapport au 
paramètre de la charge). 


5. ÉQUATIONS MÉCANIQUES DE L'ÉTAT DU CORPS 


1. Equations mécaniques de l’état. Les grandeurs examinées plus 
baut (forces, contraintes, translation, rotation, déformation, vitesse 
de déformation, etc.) sont nécessaires pour décrire les états dynami- 
que et cinématique de l’élément du milieu. Elles peuvent être 
appelées variables mécaniques. Comme nous l’avons déjà vu, elles 
ne sont liées que par trois équations du mouvement (4.1). Il faut 
aussi connaître la liaison existant entre les états dynamique et 
cinématique de l'élément du corps pour pouvoir construire la 
théorie phénoménologique fermée du mouvement d’un milieu continu. 
L'ensemble de ces rapports peut être nommé « équations mécaniques 
de l’état ». Il importe de les distinguer des équations du mouvement 
(4.1) qui sont les conséquences du principe de d’Alembert et qui 
décrivent la mécanique du déplacement et de la rotation d’un élé- 
ment du milieu, celle-ci étant d’une importance secondaire pour 
l'état de la matière. 

Les propriétés mécaniques des corps réels sont très complexes. 
Néanmoins, il n'est nullement nécessaire de vouloir formuler les 
équations de l’état décrivant "tous les détails du comportement méca- 
nique des corps sous l'effet des charges. Par contre, il convient de 
choisir le modèle mécanique le plus simple qui puisse être en mesure 
de refléter seulement les propriétés les plus essentielles. [1 sera alors 
possible de développer une théorie mathématique suffisamment 
complète et représentative. Les modèles simples de ce genre consti- 
tuent la base des précisions suivantes. Cela explique le rôle impor- 
tant que jouent dans la mécanique et dans ses applications les modèles 
du corps élastique parfait et du fluide parfait. 

2. Corps élastique, fluide parfait et fluide visqueux. La mécanique 
du continuum étudie depuis longtemps le mouvement des fluides 
parfait et visqueux ainsi que les déformations d’un corps élastique 
parfait. Pour ce dernier, on adopte en qualité d'équation de l'état 
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la loi de Hooke généralisée : 
E — JKO, (5.1) 
D,:= 26D ;, (5.2) 


où Æ et G sont les constantes du matériau (1). 

Sous sa forme écrite ci-dessus on souligne dans cette loi la dif- 
férence qui existe entre la résistance du corps élastique au change- 
ment de volume et sa résistance au changement de forme (glisse- 
ment). Les constantes k et G peuvent être considérées comme indé- 
pendantes. 


Pour le fluide parfait on a l'équation caractéristique suivante : 


et la condition d'absence de frottement interne : 
D: 0: 


Pour le fluide visqueux, on adopte en plus de l’équation caracte- 
ristique (5.3) la loi de Newton généralisée : 


D, = 2u'D, (5.4) 


où u” — const est le coefficient de frottement. 

3. Considérations finales. Les exemples cités caractérisent les 
propriétés mécaniques les plus simples de corps réels. En particu- 
lier, aux solides envisagés nous n’attribuerons que la propriété 
d’élasticité parfaite, alors qu’en réalité ces solides ne peuvent être 
considérés comme élastiques que dans des limites plus ou moins 
étroites et il convient de considérer le problème important de la 
déformation plastique des solides. A cet effet, il y a lieu d’établir 
avant tout les équations de l’état plastique. En principe, on pourrait 
se proposer de déduire ces équations à partir des notions théoriques 
de la physique du solide. Cependant le processus de la déformation 
plastique est fort compliqué étant donné qu'il est lié avant tout à 
différents défauts du réseau cristallin. Si, en outre, on tient compte 
aussi de la complexité de la structure de divers alliages en usage 
de nos jours, la difficulté du problème posé nous apparaîtra nettement. 
Il nous reste une autre solution qui consiste à établir les équations 
de la plasticité en se basant sur des données expérimentales. C'est 
de manière que furent introduits et examinés dans le paragraphe 
précédent les modèles du corps élastique, du fluide parfait et du 


(1) k = ee est le coefficient de compression volumique. Dans cette 
relation, Æ est le module d’Young, v, le coefficient de Poisson; G — = 
2(1+v) 


est le module de glissement. 
3—0653 
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fluide visqueux. Ce n’est que bien après que l’on a réussi à obtenir 
ces mêmes équations en partant de notions physiques. 

Enfin, nous noterons l'importance que revêt dans le fondement 
des équations de l’état plastique l'application de l’analyse ther- 
modynamique, en particulier, de la thermodynamique des phénomènes 
irréversibles développée avec succès ces dernières années [°1: 5. 78,89], 


Exercices du chapitre I 


; 1. Montrer que les directions principales du tenseur et du déviateur coïn- 
cident. 
2. Démontrer qu'il découle de la relation 


De = ŸD5;, 


où y est un scalaire, que les directions principales sont les mêmes pour les 
déviateurs D, et Ds, tandis que pu, = ho. 

3. Montrer par le passage direct d'un système de coordonnées z,y,=àun 
autre système Fctansulaire , 1, &, que la pression moyenne et l'intensité des 
contraintes tangentielles demeurent invariantes: 


Ox+Oy+02=0r+0n +0 
(Or — 0) + +6 (Tiny...) = (0-07) +... +6 (En + ns): 


4. En cas de déformation à symétrie centrale, trouver le déplacement 
radial à condition que le milieu soit incompressible. Calculer les déformations 
naturelles. 

5. Trouver le déplacement radial dans le cas d’une petite déformation 
axiale symétrique d'un milieu incompressible ; considérer le déplacement z, dans 
la direction de l’axe des z comme étant égal à zéro. 

Comment changeront les résultats si u, est constant? 


CHAPITRE III 


ÉQUATIONS DE L’ÉTAT PLASTIQUE 


6. PROPRIÉÊTÉES MÉCANIQUES DES SOLIDES 


1. Changement de forme et de masse volumique du solide. 11 
est d’une pratique courante de distinguer les solides et les fluides 
quoique, du point de vue de la physique, cette distinction semble 
plus ou moins conventionnelle. Les corps solides et liquides se 
distinguent notamment par leur différente résistance au changement 
de forme, dont ils font preuve lorsqu'ils sont sollicités par des forces 
extérieures. Ainsi, l’eau ne résiste presque pas au chagement de forme, 
tandis qu'il faut appliquer de gros efforts à une pièce d'acier pour 
que celle-ci parvienne à se déformer. Les essais de Bridgman et d’au- 
tres chercheurs ont montré que la compression triaxiale des liquides 
et solides (non poreux) est une déformation élastique, la dépendance 
entre le changement de volume relatif et la pression étant quasi 
linéaire |*#5*]. De la sorte, le changement de la masse volumique du 
corps est une déformation élastique définie par la pression moyenne. 
On peut d'habitude négliger des changements insignifiants de la masse 
volumique causés par la déformation plastique (« foisonnement »). 

Le changement de forme d’un corps est dû à la déformation 
de glissement. Sous des pressions modérées, la déformation de glis- 
sement des matériaux isotropes dépend peu de la pression. Selon 
les essais de Bridgman, l'accroissement du module de glissement 
(module d'élasticité transversale) sous une pression de 105 atm est 
de +2,2 % pour l'acier à ressort et de +1,8 % pour le nickel par 
rapport à sa valeur mesurée à une pression nulle. L’effet de la pres- 
sion peut être notable lorsqu'il s’agit des roches se trouvant à de 
grandes profondeurs. 

Il convient de noter, par contre, que la déformation de glisse- 
ment des matériaux anisotropes dépend de la pression. Celle-ci, en 
outre, joue un rôle appréciable dans les questions de l'équilibre 
limite des massifs pulvérulents. 

2. Déformations élastique et plastique. La résistance du solide 
à la déformation peut être illustrée par les essais de traction des 


» 


éprouvettes cylindriques soumises à des efforts P augmentant 
3 
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progressivement. La courbe d’allongement de l'acier doux et du 
cuivre à température ambiante est représentée dans la partie 
supérieure de la fig. 7. 

Sur l’axe vertical, on porte la contrainte P/F,, où F, est la 
section initiale de l’éprouvette, et sur l’axe horizontal, l'allongement 
relatif Al/1,, où !, est sa longueur initiale. Le point À, qui se trouve 
un peu plus bas que la limite élastique B, correspond à une limite 
dite limite de proportionnalité. Au-delà du point B on voit apparaître 


Traction 
!) 


Acier 
doux 


(Cuivre 
al 

© 
QUI 002 QÙS 


D Compression 


Fig. 7 


les déformations résiduelles ou permanentes et les allongements 
grandissent rapidement. Un palier d'écoulement BC apparaît sur 
la courbe; au-delà de ce palier les contraintes recommencent à aug- 
menter. La partie CD de la courbe répond à l’état de l’écrouissage 
du matériau. Pour les matériaux envisagés la courbe de compression 
est en général similaire à la courbe de traction, bien que les contrain- 
tes correspondant aux points 4”, B°,C”, D” aient une valeur un peu 
plus élevée que les contraintes correspondant aux points 4, B, C, D. 
Le passage au palier d'écoulement est parfois marqué par un pic 
aigu. Nous conviendrons d'appeler limite d'écoulement la contrainte 
caractérisant la partie BC de la courbe (!). 

Pour certains métaux, comme, par exemple, le cuivre recuit, 
l’aluminium, les aciers hautement alliés etc., la courbe de traction 
est dépourvue de palier d'écoulement et, parfois, ne présente prati- 
quement pas de partie rectiligne. 

Si l’on diminue la charge, la courbe de retour À BC (fig. 8) sera 
en principe proche de la ligne droite, cette dernière ayant une pente 
identique à celle de la ligne du domaine élastique, et la valeur de la 
déformation résiduelle sera mesurée par la longueur du segment OC. 


(:) Notons que cette définition ne coïncide pas avec la notion courante 
dans la technique de limite d'écoulement conventionnelle en tant que contrainte 


4 


correspondant à la déformation résiduelle de 0,2 %. 
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Les essais de cisaillement pur (torsion d’un tube) se traduisent 
par des courbes de la déformation tout à fait analogues à celles de la 
traction. 

Les courbes de déformation sont d'habitude schématisées dans 
la théorie de la plasticité. Un tel schéma de dépendance entre la 


Fig. 8 


déformation du cisaillement yet la contrainte tangentielle + est 
montré sur la fig. 9 pour les essais du cisaillement pur. Au début, 


Fig. 9 


lorsque t << r,, le matériau satisfait à la loi de Hooke: 


T = GY. (6.1) 


Ensuite, vient la phase d'écoulement AB qui se caractérise par une 


déformation de cisaillement croissante, la contrainte tangentielle 
étant constante : 


T = const = T. (6.2) 
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Cet état se prolonge jusqu’à ce que y n'’atteigne la valeur de y, 
que nous conviendrons d'appeler limite de cisaillement à l’écoule- 
ment. À partir de cet instant, le matériau passe dans le domaine BC 
de l’écrouissage, où le rapport entre + et y peut être représenté sous 
la forme 


T=£g(v7. (6.3) 


La fonction g (y) est parfois appelée module de plasticité; d'après 
les données expérimentales 0 < g (y) < G. En l’absence de palier 
d'écoulement, la phase BC de l’écrouissage vient immédiatement 
après la partie OA exprimant l’élasticité linéaire. 

3. Ecrouissage. Lorsqu'on décharge les éprouvettes métalliques, 
la courbe de retour ABC (fig. 8) est sensiblement rectiligne. Si 
l'on recharge l’éprouvette, la courbe de charge CDE différera très 
peu de la ligne ABC. Ainsi, par suite d’un étirage initial, le métal 
se comporte comme s’il avait acquis des propriétés élastiques et une 
limite élastique plus élevée tout en perdant, il est vrai, une partie 
notable de sa capacité de déformation plastique. Ce phénomène 
s'appelle écrouissage. 

Avec le temps, on constate une disparition partielle de l’écrouis- 
sage. Ce phénomène, appelé repos du matériau, devient de plus en 
plus apparent lorsque la température augmente. L'’écrouissage acquis 
disparaît sous l'effet d’une température élevée (recuit du matériau). 

&. Anisotropie de déformation. L’écrouissage est en général 
orienté. C’est pourquoi, par suite d’une déformation plastique, le 
matériau acquiert ce que l’on appelle anisotropie de déformation. 
Une des manifestations de ce phénomène est l'effet de Bauschinger 
qui consiste en ce que la déformation plastique préalable d’un signe 
diminue la résistance du matériau par rapport à la déformation 
plastique suivante du signe opposé. Ainsi, la traction plastique d’une 
barre conduit à une diminution notable de la limite d'écoulement 
de la même barre lors de sa compression ultérieure. 

5. Influence de la vitesse de déformation. Si les essais ont lieu 
dans des intervalles de temps ordinaires et à température ambiante. 
les propriétés mécaniques de l'acier et des métaux réfractaires en 
général ne dépendent presque pas de la vitesse de déformation. Sur 
la fig. 10 sont donnés les résultats des expériences de Siebel et de 
Pump aux vitesses suivantes de la compression relative: À — 


1,25 L , B=0,2 _ .C= 0,025 + , D = près de zéro. Cependant, 


la vitesse des essais revêt une grande importance lorsqu'on a affaire 
à des métaux très ductiles (plomb, étain, etc.), au cours des essais 
prolongés de l'acier, du cuivre et d’autres métaux dans des condi- 
tions de température élevée et, enfin, pour les grandes vitesses de 
déformation. L'effet de la vitesse dépend pour beaucoup de la tem- 
pérature. En effet, il tombe lorsque baisse la température et, vraisem- 
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blablement, disparaît tout à fait aux températures suffisamment 
basses. L'influence de la vitesse proprement dite se traduit par une 
résistance accrue à la déformation avec l’augmentation de la vitesse 
de déformation. 

Ces faits témoignent que, dans les conditions « ordinaires », la 
déformation plastique des métaux «rigides» est pratiquement 


0 O05 010 
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Fig. 10 


indépendante du mouvement thermique des atomes (plasticité 
athermique). 

6. Fluage. Aux températures suffisamment élevées, on constate 
que la déformation plastique croît avec le temps sous l'effet des 
contraintes les plus insignifiantes. Ce phénomène est appelé fluage; 
il se traduit dans certains cas par des déformations croissantes avec 
le temps, la charge étant constante, et, dans d’autres, par une décrois- 
sance continue des contraintes, la déformation étant constante 
(relaxation). Le fluage détermine la résistance et la durée de vie 
des machines soumises à des hautes températures. Il convient 
de noter à ce propos le développement rapide de la fhéorie du 
fluage. 


7. ÉTUDE EXPÉRIMENTALE DES DÉFORMATIONS PLASTIQUES 
AUX ETATS DE CONTRAINTE COMPLEXES. 
MISES EN CHARGE SIMPLE ET COMPLEXE 


1. Etudes expérimentales. Un grand nombre d'ouvrages, apparus 
essentiellement ces dernières décennies, sont consacrés à l'étude 
des conditions de l’écoulement et de l’écrouissage aux états de con- 
trainte complexes. Les essais de la plupart des chercheurs ont pour 
objet les tubes à parois minces (fig. 11). On peut, en exerçant une 
traction, une torsion et une pression intérieure combinées, engendrer 
un état de contrainte plan (ou plutôt « presque plan ») arbitraire 
dans les parois du tube. Ainsi, sous l'effet de la poussée axiale P 
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et du moment de torsion /, nous avons les contraintes (essais 
P + M): 
P M 


Co & 0, ©; Drah ? Tor = Sa ? 


où a est le rayon moyen du tube et hk son épaisseur. 
Sous l'effet de la poussée axiale P et de la pression intérieure 
p (essais P + p), nous avons: 


P 


a 
Gp Pr: O: — 9n1ah , 


Toz & 0. 
La contrainte ©,, dont l'ordre de grandeur est p, est d’une valeur 


négligeable par rapport aux contraintes ©,, 6., puisque > {. 


On peut juger des lois de la déformation plastique en mesurant 
les déformations du tube (changements du diamètre, de la longueur 


Fig. 11 


du tube, de son angle de torsion) et en les comparant aux états de 
contrainte connus. 

Ces dernières années, des essais furent entrepris visant à charger 
le tube d’une certaine pression extérieure g en plus de la pression 
intérieure p exercée. On est arrivé à cette occasion à suivre le com- 
portement du matériau lors d’un état de contrainte triaxial. Cet 
apport de pression extérieure complique notablement les essais. 

Des essais ont été faits aussi pour étudier la traction et la 
torsion des cylindres pleins, subissant une pression latérale. Les 
essais de ce genre sont faciles à exécuter, mais ils sont moins repré- 
sentatifs, car la distribution des contraintes dans un cylindre plein 
est irrégulière et ne peut être calculée directement à partir des charges 
mesurées. 

2. Mises en charge simple et complexe. La mise en charge simple 
se caractérise par le fait que les composantes de la contrainte aug- 
mentent au cours de chaque essai proportionnellement à un paramètre. 
Il est évident que, lors des essais sur les tubes à parois minces, les 
charges extérieures augmentent alors aussi proportionnellement à 
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ce même paramètre. Par conséquent, la forme du tenseur des con- 
traintes et les directions principales de ce dernier restent toujours 
invariables. 

Par contre, lors des mises en charge complexes, les directions des 
axes principaux et les relations mutuelles des contraintes principa- 
les peuvent varier. 

Examinons en qualité d'exemple les essais P + M. En coor- 
données P, M, la mise en charge sera représentée par une certaine 
courbe OC (fig. 12). La simple mise en 


charge correspond à un certain rayon, hp Ü, 

par exemple OO,. Toutes les autres voies 

de la mise en charge répondent à la ( 
mise en charge complexe. 5 


Il est plus facile de réaliser les essais 
de mise en charge simple, car dans ce 
cas la machine d'essai utilisée est plus 
simple et il suffit d’une seule source de 
forces (presse hydraulique par exemple). © A M 

Nous citerons un exemple de mise en Pi 

: s - ig. 12 

charge complexe. Le cylindre à parois 
minces est tout d’abord soumis à une 
torsion et ensuite, à moment 4 constant, à un effort de traction. 
Sur la fig. 12, ce cas est représenté par la ligne brisée OAB. Les 
mises en charge de ce type sont parfois appelées échelonnées. 

Note. Comme il a été constaté plus haut, la pression hydrosta- 
tique exerce une influence insignifiante sur le processus de la défor- 
mation plastique. Les critères de la mise en charge simple peuvent 
donc être énoncés sous une forme un peu plus triviale : lorsque la mise 
en charge est simple, les composantes du déviateur des contraintes varient 
proportionnellement au paramètre croissant Lt: 


0 
Sij — Si, 


où s?; est un déviateur constant. 

Dans ce cas, les axes principaux du déviateur des contraintes 
et le coefficient de Lodé et de Nadaï u, (forme du tenseur des con- 
traintes) restent invariables; la pression moyenne o peut changer 
arbitrairement. 


8. CONDITIONS D'ÉCOULEMENT. 
SURFACES ET COURBES D'ÉCOULEMENT 


Les courbes de déformation présentées plus haut se rapportaient 
à l'état de contrainte uniaxial, mais il est important de connaître 
le comportement du matériau aux états de contrainte complexes. 
Notamment, il convient d’avoir une idée des conditions caractérisant 
le passage du matériau de l’état élastique à l’état d'écoulement 
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(palier AB, fig. 9). Ainsi 6, = const = ©, pour la traction simple 
à l’état d'écoulement et tr — const = +, pour le cisaillement pur. 

Üne question se pose de savoir la forme éventuelle que revêtrait 
la condition caractérisant le passage au-delà de la limite d’élasticité 
lors de l’état de contrainte complexe. Cette condition, satisfaisant 
à l’état d'écoulement, est appelée condition d'écoulement (ou de 
plasticité). Pour les corps isotropes, cette condition sera la fonction 
symétrique des contraintes principales: 


f (o1, Oo O3) — const — À, 


où À est la constante du matériau, qui est liée à la limite d’écoule- 
ment. Les invariants étant les fonctions symétriques principales 
des composantes de la contrainte, cette dernière condition peut être 
représentée aussi sous la forme: 


flo, T2 (To), Ts (To) = K. 


Nous avons noté plus haut que, dans la plupart des cas, l’in- 
fluence de la pression moyenne sur le changement de la forme est 
tellement insignifiante qu'elle peut être négligée. La condition 
d'écoulement prendra alors la forme: 


fU2 Do), T3 (D) = K, (8.1) 


c.-à-d. qu’elle ne dépend, en principe, que de la différence des con- 
traintes principales. Il est à noter que la condition d'écoulement 
s'écrit souvent sous une forme 
plus condensée : 


Î (Ta (D), T; (D ,)] = 0, 


dans laquelle on sous-entend la 
présence du paramètre Æ dit 
« limite d'écoulement ». 

Si nous profitons de l'’inter- 
prétation géométrique de l’état 
de contrainte développée plus 
haut, l’équation (8.1) sera l’équa- 
tion d’un cylindre dont l'axe est 
la droite O1 = 6: = 64 qui est 
perpendiculaire au plan du dé- 
viateur puisque Ja pression 
moyenne n’est pas comprise dans 
Fig. 13 (8.1). Il suffit d'examiner la 
trace de ce cylindre sur le plan 
du déviateur. Elle constituera la courbe C symétrique par rapport 
aux axes Z’, 2’, 3° et que l’on appelle courbe d'écoulement (fig. 13). 

La courbe d'écoulement C possède les propriétés suivantes: 
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1) La courbe C ne passe pas par l’origine des coordonnées O, 
car l’état d'écoulement a lieu lorsque les contraintes tangentielles 
sont considérables. 

2) Admettons que les propriétés du matériau restent les mêmes 
à la compression et à la traction. La courbe C sera alors symétrique 
par rapport aux droites perpendiculaires aux axes 1°, 2’, 3”, car 
l’état d'écoulement a lieu aussi lorsque le signe des contraintes 
sera inversé. 

3) La courbe d'écoulement doit être convexe, c.-à-d. qu'elle 
doit se trouver d’un côté de la tangente (ou de la ligne de base si 
la courbe C comporte des tronçons rectilignes). 

Cette restriction découle de la condition de non-négativité des 
accroissements du travail de la déformation plastique (postulat de 
Drucker, cf. paragraphe 18). 

Les directions principales dans un corps isotrope étant équiva- 
lentes et les limites d'écoulement à la traction égales à celles à la 
compression, la courbe d'écoulement passera alors par six points 
A,, 40, -.., Ag appartenant aux axes /’, 2’, 3°, qui sont équidis- 
tants de l’origine des coordonnées (fig. 13). 

I1 en résulte que la courbe d’écoulement se compose de douze 
arcs identiques. Ainsi, il suffit donc de suivre le comportement du 
matériau sur un de ces arcs pour l’étude expérimentale des condi- 
tions d'écoulement. 

Nous examinerons plus bas (au paragraphe 16) certaines géné- 
ralisations se rapportant aux conditions de plasticité. 


9. CONDITIONS DE CONSTANCE POUR LA CONTRAINTE 
TANGENTIELLE MAXIMALE 
(PRINCIPE DE TRESCA — SAINT-VENANT) 

Se basant sur les résultats de ses essais portant sur l'écoulement 
des métaux par des orifices, l’ingénieur français H. Tresca avança 
l'hypothèse suivant laquelle la contrainte tangentielle maximale a 
la même valeur pour un matériau donné en état d'écoulement dans 
tous les points du milieu. Cette valeur, comme il en résulte de 


l'examen de la traction simple, est égale à _ Un peu plus tard, 


Saint-Venant proposa la formule mathématique de cette condition 
pour la déformation plane. 
Dans le cas triaxial, nous avons: 
2|Til=[0—03| Los, 
21T:=103—01[<0s, (9.1) 
2]T31=[01—-0:1<03, 
où d’ailleurs (ainsi que dans le paragraphe suivant) les conditions 


O1 >O2 > O3 peuvent ne pas être respectées (sinon nous aurons 
toujours 2Tmax — O1 — O3). 
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Dans l’état élastique, toutes les conditions (9.1) sont vérifiées avec 
un signe d'inégalité. 

Dans l'état d'écoulement, il doit y avoir une égalité pour 
une ou deux de ces conditions. Puisque 0:> 0, il ne peut 
pas y avoir en même temps une égalité pour les trois con- 
traintes tangentielles principales de la constante o,, comme on 
ne peut pas réduire à zéro la 
somme d'un nombre impair de 
termes à module égal, alors 
que Ti + Te + T3 = 0. 

La relation suivante entre 
la limite d'écoulement ©, à la 
traction et la limite d'écoule- 
ment T au cisaillement pur 
découle de (9.1) (rappelons que 
dans ce cas o4 = T, 6: == 0, 
Og = —T, C.-à-d. Tmax = T): 


Os — 2Ts. (9.2) 


Les conditions (9.1) définis- 
sent un prisme hexagonal régu- 
lier dont l’axe 01 — 6, = 6, est 

Fig. 14 perpendiculaire au plan du dé- 

viateur. (Il est facile de voir, 

par exemple, que l'équation 6, — 63 — +0, représente un couple 

de plans parallèles au plan qui renferme l'axe des o,et la ligne 

O1 — Ce — 03.) La projection du prisme sur le plan du déviateur 

est un hexagone régulier (fig. 14). Il est géométriquement évident 

qu'il est impossible de satisfaire à la fois aux trois signes d'éga- 
lité dans (9.1). 

Les plans mentionnés découpent sur les axes 06,, 6:, 6, les 
segments de longueur ©. Il est facile de voir que le rayon 


DE 
du cercle circonscrit à l'hexagone est égal à V + puisque 


cos (03, 3°) — = 


Notons encore le fait que la contrainte tangentielle maximale 
est égale à la demi-différence des contraintes principales maximale 
et minimale et que la contrainte principale intermédiaire n'a pas 
d'effet sur l'état d'écoulement. 

La condition de Tresca — Saint-Venant caractérise en gros de 
manière satisfaisante l’état d'écoulement du matériau et s'accorde 
avec les observations sur les lignes de Lüders. Des recherches expéri- 
mentales plus minutieuses font apparaître des écarts systématiques 
insignifiants du comportement des métaux malléables dans l'état 
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d'écoulement de la condition de Tresca — Saint-Venant. En parti- 
culier les données expérimentales témoignent du fait que la 
contrainte principale intermédiaire exerce une certaine influence 
sur l’état d'écoulement. 


10. CONDITIONS DE CONSTANCE POUR L'INTENSITÉ 
DES CONTRAINTES TANGENTIELLES 
(PRINCIPE DE VON MISES) 


Les conditions d'écoulement de Tresca — Saint-Venant, expri- 
mées par des inégalités, sont applicables avec certaines difficultés 
mathématiques aux problèmes tridimensionnels. Ceci a suggéré à von 
Mises (!) l’idée de remplacer le prisme hexagonal par le cylindre 
circulaire circonscrit : 


(O1 — O2)? + (02 — 03)? + (03 — 01)? = 205. (10.1) 


L'’intersection de ce cylindre par le plan du déviateur est un cercle 
circonscrit à un hexagone (fig. 14). 
Le principe de von Mises peut être écrit sous la forme: 


Os 
V3 
Dans le cas du cisaillement pur T = r'et on tire de la relation (10.2): 


Ty = 73 — 0,5770;. (10.3) 

Von Mises considérait que la condition de Sait-Venant était 
exacte et que l'équation (10.1) était approchée. Néanmoins, il 
a été démontré par de nombreuses expériences que le principe 
de von Mises satisfait un peu mieux à l’état d'écoulement des maté- 
riaux polycristallins que la condition de constance de la contrainte 
tangentielle maximale. En particulier, la relation (10.3) s'accorde 
mieux que (9.2) avec les données expérimentales sur les métaux 
malléables. De la sorte, la condition de von Mises acquit une 
importance indépendante. Par contre, il convient de noter que, 
dans certains cas, la condition de Tresca — Saint-Venant satisfait 
mieux aux données expérimentales. Nous pouvons donc considérer 
les conditions de von Mises et de Tresca — Saint-Venant comme 
des énoncés équivalents de la condition d'écoulement. 

Notons que le premier membre de l’équation (10.1) correspond 
à l'énergie de la déformation élastique au facteur constant près. 
Ainsi, pour en arriver à l'état d'écoulement, il faut une certaine 
énergie constante de deformation élastique (réversible). 


T = 


(10.2) 


(!) On apprit plus tard qu’une condition proche de (10.1) avait été propo- 
sée déjà en 1904 par Huber. 
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Il a déjà été noté au paragraphe 1 que les grandeurs T et rt ,,.+. 
étaient proches l’une de l’autre. Il en résulte que la condition d’écou- 
lement de Tresca — Saint-Venant ne diffère que très peu de celle 
de von Mises. On peut réduire davantage cette différence en prenant 
un cercle se trouvant à mi-chemin entre les cercles circonscrit et 
inscrit (fig. 14), ce qui correspond à la formule approchée T Æ 
Z% 1,081»: envisagée au paragraphe 1. 


11. CONDITIONS DE L'ÉCROUISSAGE. SURFACE DE CHARGE 


1. Mise en charge et décharge. La déformation plastique conduit 
à l’écrouissage du métal dont la limite élastique augmente (dans le 
sens de la déformation). Lors de la traction simple (fig. 15, a), 
la limite élastique est égale à o,,, pour l’état obtenu M ; le domaine 
des valeurs de © à 6,;:, peut être appelé élastique. Il ne s’agit que 
d’une déformation élastique si la contrainte varie dans les limites 


Changement 
a ) b ) neutre 


Fig. 15 


indiquées. La déformation plastique continuera si l’on poursuit la 
mise en charge au-delà du point #7. Ainsi, la contrainte ©,;, serait 
en quelque sorte la limite élastique à un moment donné dépendant 
de la déformation plastique antérieure et permettant de distinguer 
la mise en charge (accompagnée d’une déformation plastique) et la 
décharge (qui est purement élastique). 

Il est bien plus difficile de différencier ces deux notions pout 
les états de contrainte complexes. Par exemple, des états divers 
de contrainte et de déformation peuvent répondre aux mêmes 
valeurs des intensités T7 et T. 

Il en découle la question suivante. Soit un corps se trouvant dans 
l’état plastique caractérisé au moment donné par les contraintes 
Ci, auxquelles on communique des accroissements infiniment petits 
do;; (charge complémentaire). Cette charge complémentaire peut- 
elle conduire à une déformation plastique supplémentaire ? 

La complexité des phénomènes physiques se déroulant lors de la 
déformation plastique et l'insuffisance des données expérimentales 
ne permettent pas de répondre d’une manière exhaustive à cette 
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question. Toutefois, le critère recherché peut être indiqué pour un 
ensemble suffisamment grand des conditions de charge. 

2. Surface de charge. Lorsque l’on passe à l’état de contrainte 
complexe, on introduit la notion de surface de charge Z (appelée 
moins souvent surface d'écoulement). Dans l’espace des contraintes 
C3, cette surface, à l’état donné du milieu, sépare le domaine de la 
déformation élastique de celui de la déformation plastique (fig. 15. b). 
L'origine des coordonnées © correspond aux contraintes nulles. 
La charge complémentaire do;;} conduit soit à la déformation élastique 
(décharge, si le vecteur do;; est dirigé à l’intérieur de ©), soit à la 
poursuite de la déformation plastique (mise en charge, si le vecteur 
do;; est dirigé à l'extérieur de Z). L’accroissement do;;, qui se 
trouve dans le plan tangent à la surface de charge (changement 
neutre (!)), ne se traduit que par une déformation élastique (condi- 
tion de continuité, paragraphe 17). 

La surface de charge n'étant pas fixée (comme dans le cas de 
la plasticité parfaite), elle se dilate d’une manière quelconque et se 
déplace au fur et à mesure du développement de l’écrouissage. En 
principe, la forme et la position de la surface de charge Z dépendent 
non seulement de l’état de contrainte à un moment donné, mais 
sont aussi héréditaires de l’évolution précédente de la déformation. 
La surface de charge est convexe (paragraphe 18). 

Nous nous bornerons ici à examiner la variante la plus simple 
de la surface de charge. Les questions relatives à l’élaboration 
des surfaces de charge plus générales, et qui tiennent compte de 
l’évolution de l’anisotropie de déformation, seront exposées au 
paragraphe 17. 

Soit Z la surface de charge d’un matériau soumis à une déformation 
plastique, qui se dilate uniformément (de manière isotrope); 
son équation pourra alors être de la forme 


AVE (Do), Ta (D ;)] = F (q), (11.1) 


où F est la fonction croissante d’un certain paramètre q caractérisant 
la déformation plastique précédente. La condition d'écoulement 
(8.1) résulte de (11.1) lorsque F (q) — const — X. 

3. Décharge. La déformation d’un élément qui se produit lorsqu'on 
supprime la charge est due à l’énergie potentielle élastique accumu- 
lée par cet élément ; il va de soi que l’on ne peut en juger que d'apres 
les données expérimentales. 

Sur la base de ces données, nous pouvons admettre que les com- 
posantes de la déformation élastique sont indépendantes de la 


(i) Citons l’exemple de la charge neutre : une barre, soumise à une traction 
jusqu’à l'état de contrainte o,, reçoit la charge complémentaire d’une petite 
torsion. Nous aurons alors ©. =£ 0, do, = 0, t = 0, dt - 0 et, vraisemblable- 
ment, dT - ©,d0. + vtdr = 0, cf. paragraphe 12. 
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déformation plastique (étant donné que la pente de la branche AC, 
fig. 8, est à peu près égale à celle de la zone élastique). Nous pouvons 
donc admettre que les composantes de la déformation totale &;; 
(si cette dernière est suffisamment petite) représentent la somme 


des composantes de la déformation élastique &i; et de la déformation 
plastique ef;: 
Er = €f; + ef. (11.2) 
Les composantes de la déformation élastique sont liées à celles 
de la contrainte par la loi de Hooke généralisée; les valeurs des 
constantes élastiques peuvent être considéreés invariables. Les seuls 
changements apparaissant à la décharge sont ceux qui affectent 
les composantes de la déformation élastique, c.-à-d. 


1 
= sr (o— re Sô) - (11.3) 


Les composantes de la déformation totale à la décharge se définis- 


sent (!) conformément à (11.2); les composantes ef; restent alors 
invariables et sont égales aux déformations plastiques correspon- 
dantes constatées à l’instant initial de la décharge. On trouve les 


composantes ei; d’après les équations (11.3), où o;; sont les contrain- 
tes correspondant à la fin de la décharge. 


12. CONDITIONS D'ÉCROUISSAGE ISOTROPE 


1. Variante simple de la condition d’écrouissage isotrope. L’expres- 
sion simplifiée de la condition d’écrouissage isotrope (11.1) ne con- 
tient que l’invariant quadratique du déviateur des contraintes. 
Dans ce cas, la condition (11.1) peut être écrite sous la forme: 


T = f (q). (12.1) 


La surface de charge est une surface cylindrique circulaire dont 
l'axe coïncide avec l'axe hydrostatique (cf. paragraphe 1). En 
déformation plastique, le rayon de la surface cylindrique augmente. 
On obtient différentes conditions d’écrouissage en fonction du choix 
de son paramètre q. 

Notons que, tout comme pour la condition d'écoulement, on 
peut, dans les conditions d’écrouissage, passer à une grandeur voisine 
qui est la contrainte tangentielle maximale +,,,, [l'influence de 
1, (D,) est alors ressentiel. 

2. Hypothèse d’une « courbe unique » . Si, en qualité de mesure 
d'écrouissage, on prend la valeur atteinte par l'intensité de défor- 


(:) On écrira la relation (11.2) en accroissements, cf. (13.2), si les déforma- 
tions ne sont pas petites. 
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mation du cisaillement FT, on obtiendra la relation de la forme: 
T=gT)F, (12.2) 


où g (T) est une fonction positive quelconque caractéristique du 
matériau donné. Si la courbe (12.2) est construite dans le système 
des coordonnées 7, [, on obtien- 
dra toujours la même courbe 
(« unique») pour divers états 
de contrainte. Son allure ne 
dépendant pas de l'état de con- 
trainte, on peut définir g (l), 
par exemple, à partir d’un essai 
de traction simple ou de cisaille- 
ment pur (cf. paragraphe 6). 


En principe, l'équation (12.2) 
peut être considérée comme étant une 
condition englobant les dif- 
férentes phases de la déformation. 
Ainsi, supposant que 


Ts 
8(M)=—., 


g(T) 
nous obtiendrons la condition d’écou- 
lement de von Mises: T = T,; posant 


on en vient au cas du milieu élasti- 
que de Hooke, et alors T = Gr. 


La fonction g (l) est parfois 
appelée module de plasticité (cf. Fig. 16 
paragraphe 6); pour les maté- 


riaux usuels > 0, le signe d'égalité ayant lieu seulement dans 


l'état d'écoulement. En écrouissage, la concavité de la courbe de 
déformation est dirigée vers le bas (fig. 16). En conséquence, le 
coefficient angulaire de la tangente est plus petit que celui de 
la sécante, c.-à-d. 


aT T , 


Ainsi, g’ (T)}<0 et g(T) est la fonction décroissante de F, 
avec 0 < g (©) < G; il existe une fonction inverse: 
T=g(T)T, (12.3) 
il est alors facile de constater que 
— Â —, — 
(>, &(1)>0, gl) e(T)=1. 


4—0653 


50 ÉQUATIONS DE L'ÉTAT PLASTIQUE [Ch. II 


La condition d'écrouissage (12.2) est vérifiée avec une précision 
pratiquement suffisante pour la mise en charge simple d’un matériau 
isotrope. 

I1 convient de souligner aussi que la relation (12.2) est souvent 
appliquée lorsqu'il y a un pivotement des axes de contrainte prin- 
cipaux et une distorsion de l’homothétie de l’état de contrainte. 
La cause en réside dans le fait que les expériences confirment égale- 
ment la condition d'écrouissage (12.2) pour des mises en charge un 
peu plus complexes que les mises en charge simples. 

L'écrouissage se développe et l'intensité T des contraintes tan- 
gentielles augmente avec l'accroissement de l'intensité des défor- 
mations de cisaillement l'. Par conséquent, pour la mise en charge 
dT >> 0, pour la décharge dT < 0, des changements neutres se pro- 
duisant pour dT = (. 

3. Condition énergétique de l’écrouissage. La mesure d’écrouis- 
sage q peut ètre exprimée par le travail de la déformation plastique : 


A,= ( O1, de. (12.4) 
La condition d’écrouissage (12.1) prendra alors la forme: 
T = f (Ap). (12.5) 


La fonction f peut être déterminée, par exemple, d’après la 
courbe de traction; alors T=-n et le travail 4, est la fonction 


de l’allongement relatif €,. La condition d’écrouissage (12.5) peut 
être écrite aussi sous la forme: 


Àp D (7), 


où O (T) est la fonction caractéristique du matériau donné, indé- 
pendante de la nature de l’état de contrainte. 

Le travail de la déformation plastique étant positif, il vient 
D (7) > 0. Pour une déformation plastique qui se développe, le 
travail À, augmente et la surface de charge devient plus importante, 
c.-à-d. que l'intensité T s'accroît. Par conséquent, ®’(T) > 0. 
Pour la mise en charge on a dA, — D'(T)dT > 0 et 


aT > 0. (12.6) 


Le corps se décharge selon une loi élastique lorsque dT < 0. 
L'accroissement du travail de la déformation plastique se réduit 
à zéro dans le cas dT — 0. Les changements neutres dT = 0 
mènent à la déformation élastique. 

La condition énergétique de l’écrouissage est plus générale que 
la condition précédente (12.2) et est confirmée par les essais 
portant sur une classe un peu plus vaste de charges. Toutefois il ne 
faut pas oublier que la condition (12.5) ne tient pas compte de 
l’anisotropie de déformation et qu'elle ne peut être appliquée que 
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pour des voies de charge relativement simples (sans brusques zigzags 
et en l’absence de changements notables dans la direction de la 
trajectoire de la charge). Il faut aussi retenir que les déplacements 
notables sur la surface de charge sont accompagnés des déformations 
plastiques. 

4. Condition d'Odgvist. On peut considérer comme unité d’écrouis- 
sage q le paramètre 


g= [ar,= | V2 de def, (12.7) 


caractérisant la « longueur de la voie» que suit la déformation plasti- 
que. 


13. THÉORIE DE L'ÉCOULEMENT PLASTIQUE 


1. Relations générales. La déformation plastique est un processus 
irréversible, la plus grande partie du travail de déformation se 
transforme en chaleur. Les contraintes à l’état final d’un système 
dépendent du trajet de la déformation. Par conséquent, les équations 
décrivant la déformation plastique, en principe, ne peuvent pas 
être considérées comme des relations finies liant les composantes 
de la contrainte à celles de la déformation (de façon analogue aux 
relations de la loi de Hooke), mais elles doivent être des relations 
différentielles (et d’ailleurs non intégrables). 

Les équations de la théorie de l'écoulement plastique établissent 
une liaison entre les accroissements infiniment petits des déforma- 
tions et des contraintes, les contraintes elles-mêmes et certains para- 
mètres de l’état plastique. 

Examinons les données de base de cette théorie : 

1) Le corps est isotrope. 

2) Le. changement relatif de volume est petit et représente une 
déformation élastique proportionnelle à la pression moyenne: 


£ — 3ko, 


ou (13.1) 
de — 3kdo. 

3) Les accroissements totaux des composantes Îe;, de la déformation 
sont représentés par la somme des accroissements des composantes dei 
de la déformation élastique et de celles de la déformation plastique 
def; 

deiy = dei; + dei. (13.2) 

Les accroissements des composantes de la déformation élastique 

sont liés à ceux des composantes de la contrainte par la loi de Hooke 
3v 
1Lv Ôiy do) . (13.3) 


pA 


e | 
de;; — TG (do — 
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4) Le déviateur des contraintes D , et le déviateur des accroissements 
de la déformation plastique D, sont proportionnels, c.-à-d 


Düe = dhe Dos (13.4) 


où dA est un fact r scalaire quelconque infiniment petit. Ce principe 
généralise les résultats des expériences sur la mise en charge com- 
plexe au cours desquelles variaient les directions des axes principaux 
et les relations des contraintes principales. Conformément à ces 
résultats, les accroissements des composantes de la déformation 
plastique (« vitesses de la déformation plastique ») sont proportion- 
nels aux contraintes à l'instant donné. Autrement dit, l'état de 
contrainte définit les accroissements instantanés des composantes 
de la déformation plastique. 
On obtient de (13.4) les relations (puisque de? = O0): 


de}, = dheSi. (13.5) 
Procédant au calcul de l’accroissement du travail de la déformation 
plastique, on trouve: 


dAp= 01 dei; = dheOijsi3 = 24h. T? (13.6) 


Ainsi, le facteur dÀ est lié à la valeur de l’accroissement Ju travail 
de la déformation plastique; comme d4, 0, on a également 
dh > 0. Conformément à la relation (13.2), on obtient les accroisse- 
ments totaux des composantes de la déformation : 


de; = dei;+ dhes,, (13.7) 


où les accroissements des composantes de la déformation élastique 
seront pris d’après la loi de Hooke (13.3). 

Par la suite, il est facile de trouver que l'accroissement du travail 
de la déformation est égal à 


dA = dA, + dA;, (13.8) 
où dA, est donné par la formule (13.6), tandis que l'accroissement 


du travail de la déformation élastique est égal à dA, = dIl, où le 
potentiel élastique se présente comme suit: 


[S 


3 | 
M kor+ T2. (13.9) 


Si dA = 0 les équations (13.7) correspondent alors à la loi de 
Hooke écrite sous une forme différentielle. Dans le cas général, 
les équations (13.7) sont incomplètes puisqu'elles contiennent un 
facteur inconnu et pour la définition de ce facteur il faut disposer 
d’une relation complémentaire. 

2. Etat d’écoulement, équations de Prandti— Reuss. Prenons en 
qualité de relation complémentaire la condition d'écoulement de 
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von Mises : 
T'='T;, 
Alors 
dAp 
dÀ = Es , (13.10) 


c.-àa-d. que le facteur dÀ est proportionnel à l'accroissement du 
travail de la déformation plastique; cet accroissement étant défini 
par la formule o;;de?,, il n'y a pas de rapport univoque entre les 


accroissements des composantes de la déformation et les composantes 
de la contrainte et leurs accroissements dans l'état d'écoulement 
considéré (1). 

Si la condition de von Mises est vérifiée, alors d7 = 0 et il 
y a déformation plastique. Par contre si dT << 0, le milieu sort 
de l’état d'écoulement et la décharge se produit selon la loi de Hooke. 

Les équations (13.7) pour la condition d'écoulement de von Mises 
ont été proposées par Reuss [*%] en 1930; pour le problème plan, 
ces équations ont été élaborées par Prandtl en 1924. 

3. Théorie de la plasticité de Saint-Venant — von Mises. Si, 
dans les équations de Prandtl — Reuss, on néglige les composantes 
de la déformation élastique (ce qui est admissible pour une défor- 
mation plastique avancée), on obtiendra les équations de la théorie 
de lo plasticité de Saint-Venant — von Mises: 


dei; = dhesi,, 
écrites d'habitude après division par dt sous la forme: 
Ey= NS (13.14) 
où le facteur 


5. À dAp : 1 __ À 
ve 2t2 dt 2x: Oiféty = 2x2 Sifôij 


est proportionnel à la puissance de la déformation plastique, c.-à-d. 
qu'il caractérise la dissipation. Eliminant dans la dernière relation 
les composantes de la contrainte à l’aide de (13.11), on trouve aisé- 
ment : 

__H 

7 2t 


Par conséquent, les équations (13.11) peuvent être représentées 
encore comme suit : 


À’ 


CITES (13.12) 


(") Cette propriété peut être considérée comme la définition d’un corps 
peste parfait ; dans ce cas la condition d'écoulement en sera la conséquence, 
cf. À 
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Les équations (13.11) pour le cas de la déformation plane sous 
la condition d'écoulement t,,.,, — const ont été déduites par Saint- 
Venant ['#7] en 1871. Dans le cas général, ces équations ont été 
établies par M. Levy [17] et R. von Mises [177]. 

Il est évident que les vitesses de déformation E;; ne sont pas 
définies de façon univoque dans le cas des contraintes. Par contre, 
s’il s’agit des vitesses de déformation E;,, les composantes du dévia- 
teur des contraintes s;;, le seront. Il est facile de se convaincre que 
les composantes s;, définies par les formules (13.12) satisfont identique- 
ment à la condition d'écoulement de von Mises. Notons aussi que dans 
l’état d'écoulement (c.-à-d. si la condition d'écoulement de von 
Mises est vérifiée) l’indétermination des composantes de la vitesse 
de déformation, liée à celle du facteur À”, est nécessaire pour pouvoir 
réaliser les conditions de compatibilité de la déformation. 

Les équations de Saint-Venant — von Mises sont d’un usage 
très courant dans la théorie mathématique de la plasticité et dans 
ses diverses applications. 

4. Etat d’écrouissage. Prenons en qualité de relation complé- 
mentaire la condition de l’écrouissage isotrope (12.5) suivant laquelle 


dAn = D’ (T) df. 


Introduisant cette expression dans (13.6) et désignant 


D” ( 
HR = F(T), 
on obtient: 
dh = F(T) ar. (13.13) 
Ainsi, 
der = dei; + F(T) dT -si4. (13.14) 
Ces relations sont valables pour 
aT > (. 


Si dT = 0, on a des variations neutres de l'état de contrainte 
et les accroissements des composantes de la déformation doivent 
être liés par la loi de Hooke aux accroissements des composantes 
de la contrainte puisque les variations neutres se déroulent de façon 
élastique (cf. paragraphe 12). Les équations (13.14) sont en accord. 
avec ces conclusions. 

Une décharge se produit pour dT << 0, ce qui est conforme à la 
loi de Hooke (13.3). 

Notons que dans le cas de l'écrouissage les relations obtenues définis- 
sent Le rapport univoque entre les accroissements des composantes de la 
déformation et les contraintes et leurs accroissements. 

Dans l’état d’écrouissage, il n’existe pas de condition pouvant 
lier les composantes de la contrainte (comme dans le cas de la plasti- 
cité parfaite), et le facteur dA est bien déterminé. 
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Ensuite, lors de la transition de la mise en charge aux variations 
neutres et à la décharge, les accroissements des composantes de la 
déformation varient de façon continue, ce qui ne se produit pas 
pour les équations de la théorie des déformations plastiques (cf. para- 
graphe 14). 

5. Considérations finales. Les équations de Prandtl — Reuss (13.7) 
dans le cas de la plasticité parfaite et les équations (13.14) dans le 
cas de l’écrouissage relient les composantes de 
la contrainte avec les accroissements infiniment 0 
petits des composantes de la contrainte et de la 
déformation, ce qui revient à dire qu'elles ne 
sont pas des relations finies (à la différence des 
équations de la théorie des déformations plastiques, 
paragraphe 14). Les relations (13.7) et (13.14), D 
à proprement parler, ne sont pas intégrables, au- I 
trement dit, elles ne se réduisent pas aux relations 
finies entre les composantes de la contrainte et cel- 
les de la déformation. Cette propriété mathématique 0 
reflète la dépendance des résultats de l'histoire de nn 
la déformation. Si, par exemple, dans l’espace des Fig. 17 
contraintes nous passons d’un certain point ini- 
tial O (fig. 17), caractérisé par des contraintes nulles, au point 
O, (aux contraintes of?) par les deux voies 7 et ZI, les com- 
posantes de la déformation en O©,, d'après les équations de la 
théorie d'écoulement plastique, seront différentes. 

Les équations (13.7) et (13.14) ne comprennent pas le paramètre 
temps; cependant, on peut en principe passer des accroissements 
de;y aux vitesses de déformation E;; après avoir divisé ces équa- 
tions par dt. Les équations évoqueront alors apparemment les 
équations de l'écoulement du fluide visqueux. Cette analogie 
justifie dans une certaine mesure l'appellation de la théorie 
d'écoulement plastique. Il convient de souligner qu’on entend ici par 
variable t le temps ou le paramètre de la charge, croissant de façon 
monotone, ou bien enfin une autre grandeur quelconque croissant 
de la même façon (par exemple, la dimension caractéristique de la 
zone plastique). Le passage aux « vitesses de déformation » est 
parfois commode, car il permet d'utiliser la terminologie concrète 
de l’hydrodynamique. Quant aux équations de la théorie d’écoule- 
ment plastique, elles diffèrent essentiellement des équations de 
l'écoulement visqueux. Contrairement à ces dernières, on peut 
toujours, dans les équations de l'écoulement plastique, négliger 
dt et en revenir aux formules (13.7), (13.14) où le paramètre de 
temps est absent. 

Par la suite, pour être plus bref, on parlera de la fhéorie d'écoule- 
ment (au lieu de la théorie d'écoulement plastique). Evidemment, 
cette expression n’est pas très heureuse, mais elle a le mérite d'être 
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concise, et d’ailleurs elle est d’un usage courant en Union Soviétique 
et dans d’autres pays (flow theory). 

Dans le cas de l’écrouissage, les déformations peuvent être 
calculées si l’on connaît les voies de charge, c.-à-d. si l’on pose 
Ci = Oig(t), où t est un paramètre quelconque (par exemple, le 
temps); on peut aussi en principe trouver les contraintes si l’on 
connaît la voie de déformation, c.-à-d. e;; = e;y (t). 

Les équations de la théorie de la plasticité de Saint-Venant — 
von Mises ont une structure beaucoup plus simple et représentent 
les relations finies entre les composantes de la contrainte et celles 
de la vitesse de déformation. Il convient de souligner que, dans ces 
équations également, le paramètre temps n’est pas obligatoire et 
peut être éliminé (division par dt) ou remplacé par un paramètre 
quelconque convenable à variation monotone. 
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1. Généralités. Envisageons la traction lente d’une barre 
(fig. 18,a). La mise en charge se produit le long du tronçon de la 
courbe O0AB et à la décharge correspond la ligne BC. L'aire OA BC 
représente le travail perdu de la déformation. Comme le montrent 


Fig. 18 


les résultats des études expérimentales, la plus grande partie de ce 
travail se transforme en chaleur mais, en l'absence d'échange ther- 
mique, elle provoque un faible échauffement de l'éprouvette (pour. 
une déformation €, — 4 %, cet échauffement sera d’environ 2 °C). 
C'est pourquoi, pour l’accroissement monotone de la charge exté- 
rieure, il est indifférent de savoir où se perd le travail de la défor- 
mation: qu'il se dissipe en chaleur ou qu'il s’accumule sous forme 
d'énergie potentielle élastique de la barre, car l’allure de la courbe 
OAB restera inchangée. Par contre, dans le cas de la décharge où 
la déformation d’un milieu est due à l'énergie élastique accumulée 
dans ce milieu, la dissipation de l’énergie qui se produit acquiert 
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une importance primordiale, et plus cette dissipation est grande, 
plus la ligne de retour BC déviera de la ligne de charge OUAB. Ainsi, 
l'équation 6, = f(e,;) décrivant la courbe de charge OAB peut 
représenter aussi bien la déformation plastique que la déformation 
élastique non linéaire d’une barre. Partant de cette remarque, on 
peut tenter de construire les équations de la déformation plastique 
sous forme de relations finies entre les contraintes et les déformations. 
Les équations de ce genre seraient sensiblement plus simples que 
les équations décrivant la théorie d'écoulement plastique. Suivant 
cette idée, nous envisagerons les équations de la déformation plasti- 
que comme une certaine généralisation de la loi de Hooke. Adoptons 
les conditions initiales suivantes: 

1) Le corps est isotrope. 

2) La variation relative du volume s'exerce dans le cadre de la déjor- 
mation élastique proportionnelle à la pression moyenne: 


e — 3ko. (14.1) 


Cette hypothèse, comme nous l’avons déjà noté, est bien confirmée 
par des études expérimentales. 
3) Les déviateurs des déformations et des contraintes sont propor- 


tionnels: 
De — Do (14.2) 


Ainsi, les éléments du déviateur des déformations sont égaux 
aux éléments correspondants du déviateur des contraintes multi- 
pliés par le scalaire #, ce dernier étant une certaine fonction, non 
encore déterminée, des invariants des tenseurs des contraintes et 
des déformations. Il est évident que les déviateurs des déformations 
et des contraintes sont coaxiaux (c.-à-d. qu'ils ont les mêmes directions 
principales), et que leurs valeurs principales sont respectivement 
proportionnelles, à savoir: 


€ —= ŸS:; (i — 4, 2, 3). (14.3) 


I] en résulte immédiatement que les glissements principaux 
sout proportionnels aux contraintes tangentielles principales ou, 
autrement dit, que les diagrammes de Mohr pour les états de con- 
trainte et de déformation sont homothétiques, c.-à-d. 

He — Ho. 

S = = > 3 

upposons que Ÿ = const = ,7, nous en venons à la loi de 


Hooke (5.2). Ainsi, l’équation (14.2) représente une généralisation 
simple et naturelle de cette loi. 


: 1 ? 
Posant ensuite que Ÿ = 57 +, nous présenterons les compo- 
santes de la déformation sous la forme d'une somme des composantes 


58 BQUATIONS DE L'ETAT PLASTIQUE [Ch. IT 


des déformations élastique eñ; et plastique: 


ei; —= Eh; — PSij. (14.4) 


La troisième condition doit être interprétée comme une certaine 
idéalisation des résultats des études expérimentales. 
Ecrivons l'équation (14.2) en composantes : 


Eij — TE (14.5) 


Eliminant la dilatation cubique de la relation obtenue à l’aide 
de (14.1), il est aisé de trouver les relations de Hencky [|]: 


Ei = KOÛIÿ + Yi. (14.6) 


Il n’est pas difficile non plus de résoudre la relation (14.5) par 
rapport aux contraintes: 


Ou = Ou + eu. (14.7) 


Calculant à l’aide de (14.5) l’intensité des déformations de glisse- 
ment. on obtient la relation importante: 


— 27. (14.8) 


Calculons maintenant à l’aide de (14.6) l’accroissement du travail 
de déformation : 


dA = 6; jdei = d (U + T2?) + TE db, (14.9) 
où U est l'énergie élastique de la compression volumique 
3 8° 
U=shko=. (14.10) 


Eliminant la fonction dans (14.9), on trouve: 
dA = © de + T df.. 14.11) 


Le premier terme est ici l'accroissement de l'énergie élastique de la 
compression volumique, le second est l'accroissement du travail de 
déformation de la géométrie du corps. 

Les équations obtenues ne sont pas complètes, car elles contien- 
nent une fonction 1# inconnue dont Îla définition nécessite une rela- 
tion complémentaire de la forme 


p=vp(T, F, ho). (14.12) . 


Les invariants ©, e ne figurent pas dans cette relation puisque 
l’on peut négliger l’influence de la pression moyenne sur le processus 
du changement de forme ; notons que, en principe, la relation (14.12) 
peut contenir aussi des variables plus complexes, par exemple le 
travail de la déformation plastique À,. 
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2. Etat d'élasticité linéaire (loi de Hooke). Soit 


V=const= 
Dans ce cas on arrive à la loi de Hooke 
1 
ey= 7e (ou côu)- (14.13) 


Après avoir résolu ces relations par rapport aux composantes de la 
contrainte, on obtient une autre forme de cette loi: 
Oij = Aeô:; À 2UEij (14.14) 


où À et u — G sont les constantes élastiques de Lamé. 
L’intensité des contraintes tangentielles est ici proportionnelle 
à l'intensité des déformations de glissement : 


T = GT. (14.15) 


L'accroissement du travail de déformation est la différentielle 
totale du potentiel élastique : 


NN (a) = + ST. (14.16) 


Comparant la formule pour dll à la formule (14.9), nous en 
venons à la conclusion qu'il existe les relations 


= (14.17) 
exprimant en somme la loi de Hooke sous sa forme (14.14). 

3. Etat d'écoulement. Prenons en qualité de relation complé- 
mentaire la condition d'écoulement de von Mises: 


T = Te. 
Conformément à (14.8), nous aurons dans ce cas: 
A 
= (14.18) 


ce qui revient à dire que dans l’état d'écoulement la fonction + 
exprime l'intensité des glissements. Ici, également, il exist” un 
potentiel du travail de déformation: 


N=<+ur, (14.19) 


qui est égal à la somme de l'énergie de la compression volumique 
élastique et du travail de changement de forme <xT. 


Bien que la valeur ÿ = _ puisse être introduite dans la rela- 


Ss 
tion de Hencky (14.6), cela ne nous permettra quand même pas 
de déterminer de façon univoque les composantes de la déformation 
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au, moyen des composantes de la contrainte, ce qui est tout à fait 
naturel si l’on se souvient qu'il n’y a pas de liaison biunivoque 
entre la contrainte et la déformation sur le palier d'écoulement 
(fig. 9). 

Plus loin, on trouve de (14.7): 


Ou dy + 2 eng. (14.20) 


Notons que les contraintes exprimées par ces formules sont des 
fonctions univoques des composantes de la déformation et qu’elles satis- 
font identiquement à la condition d'écoulement de von Mises. 

Dans le cas d’un milieu incompressible (4 — 0), les contraintes 
sont définies par les déformations à une pression hydrostatique 
prés : 

2Ts 
Oij — OÙ = Eije (14.21) 

Les formules (14.17), valables aussi pour l’état d'écoulement, 
conduisent ici aux relations (14.20). 

4. Etat d’écrouissage. Prenons la condition d'écrouissage (12.2) 
en qualité de relation complémentaire : 


T=g(T)T. 
En vertu de (14.8) on obtient : 
= ET). (14.22) 


Conformément à (14.6) on a: 
y koËiy+ + ET) sis, (14.23) 
d’où il est facile de trouver les relations inverses : 


= 7 Giy+ 28 (T) ei (14.24) 


Si D + 0, les relations obtenues définissent une dépendance 


biunivoque entre les composantes de la contrainte et celles de la défor- 
malion. 

Grâce à (14.22), l'accroissement du travail de déformation (14.9) 
dans l’état d’écrouissage est la différentielle totale d’une certaine 
fonction Il = II (£;;) qui représente le potentiel du travail de 
déformation. Îl est aisé de voir que 


= + | g(T)Tdr. (14.25) 


Le deuxième terme caractérise le travail de changement de forme 
d'un élément de corps. 
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Les formules (14.17) sont évidemment applicables aussi à l’état 
d'écrouissage considéré. 

Notons que si pour g ([) = G nous obtenons le milieu élastique 
Ts 
r e 

Dans le paragraphe 12, il était question aussi d’une autre condition d'écrouis- 
sage (12.5). Il n’est pas difficile de s’apercevoir que nous en serions venus au 


même résultat en utilisant dans notre schéma la deuxième condition d'’écrouis- 
sage. En effet, le travail de la déformation plastique est égal à 


de Hooke, on arrive à l’état d'écoulement pour g ([) = 


1 | 
Ap= | Tdl—s; T3 


En vertu de (12.3), T est une fonction univoque de l'intensité T ; par consé- 
quent, 4, ne dépend que de l'intensité des contraintes tangentielles, ce qui s’ac- 
corde avec la condition (12.5). 


5. Avantages et inconvénients des équations obtenues. Les équa- 
tions de la théorie des déformations plastiques obtenues plus haut 
ont été formulées en 1924 par Hencky [#5] pour l’état d'écoulement ; 
un peu plus tard ces équations furent généralisées pour le cas de 
l’écrouissage. 

Bien que les équations de cette théorie soient non linéaires, elles 
ont trouvé néanmoins, grâce à leur simplicité relative, un usage très 
varié, ceci en dépit de certains défauts de principe. 

Les équations de la théorie des déformations plastiques décrivent 
pleinement la déformation plastique dans le cas de la simple mise 
en charge (cf. paragraphe 12), où les composantes du déviateur des 
contraintes croissent proportionnellement à un seul paramètre. 
Ces équations sont également vraies pour les cas présentant une 
certaine déviation par rapport à la mise en charge simple. 

Dans l’état d’écrouissage, lorsque l’on envisage les mises en 
charge complexes, il peut y avoir des déformations pour lesquelles 
la”"valeur de 7 (ou de [) reste la même, tandis que les composantes 
du tenseur des contraintes (ou des déformations) varient. Il convient 
de considérer l’écrouissage comme étant unique « pour toutes les 
directions » d’après le schéma de la courbe unique (12.2) dans la 
mesure où, pour d7 = 0, toutes les déformations sont censées être 
élastiques. 

A ce propos, diverses critiques pourraient être formulées à l'égard 
de la théorie des déformations plastiques. 

Envisageons, par exemple, deux voies de mise en charge jusqu’à 
un certain état Tj” caractérisé par la valeur de l'intensité 7T,. Une 
de ces voies consiste dans la mise en charge jusqu’à l’état T5 avec 
la même intensité T, suivie du passage à T® avec une intensité cons- 
tante T,. A la fin de cette voie nous obtiendrons alors les déforma- 
tions plastiques correspondant à 79’. L’autre voie, qui tout d’abord 
suit la première, dévie un peu avant d'en arriver à l’état T£’ pour 
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se diriger vers l’état TS avec une intensité 7 toujours croissante 
et s’approchant de 7',. Cette voie pouvant être autant que possible 
proche de la première, il est naturel de s'attendre à ce que les défor- 
mations plastiques elles aussi soient les mêmes dans l’état T£. 
Cependant, la mise en charge étant ininterrompue, d’après les équa- 
tions de la théorie des déformations on obtiendra des valeurs diffé- 
rentes de la déformation plastique, correspondant à 7. 

La question se pose de savoir ce que représentent au juste les 
équations de la théorie des déformations plastiques. 

Nous montrerons plus bas que les équations considérées sont les 
équations du corps à élasticité non linéaire. Il est naturel que l’applica- 
tion de ces équations pour la description des déformations plastiques 
dans les cas des voies de mise en charge complexes en zigzag peut 
aboutir à des résultats peu satisfaisants. 

On peut considérer que les équations de la théorie des déforma- 
tions plastiques sont valables pour les déformations plastiques évo- 
luant dans une direction déterminée. Nous reviendrons à ce problème 
un peu plus tard, dans le paragraphe 15. 

Pour des raisons de brièveté, nous utiliserons généralement par 
la suite le terme de théorie de déformation (deformation theory). 


Démontrons maintenant que les équations de la théorie de déformation 
ne sont rien autre que des équations d'un corps à élasticité non linéaire. 

Adressons-nous à l’exemple d’une barre sollicitée par un effort de traction 
lentement variable (fig. 18). Supposons qu’à la valeur fixée de la contrainte 0, 
correspond une certaine déformation &, invariable dans le temps ct, inverse- 
ment, à la valeur fixée de €, correspond la contrainte ©, invariable dans le 
temps. Chacun de ces états de la barre sera un état d'équilibre. Le processus 
de déformation qui se compose d'une suite d'états d'équilibre s'appelle défor- 
mation stabilisée. 

Représentons-nous le lent retour en arrière (décharge) qui se produit 
le long de la même courbe BAO (fig. 18, a) en passant tous les états déjà obtenus 
lors de la mise en charge exercée suivant CAB. La déformation est appelée 
réversible si, en retournant au point initial ©, on n'arrive à trouver aucun chan- 
gement. Cela pourra être obtenu avec un corps élastique parfait, par exemple 
le milieu élastique de Hooke (fig. 18, b). On parlera d'un corps à élasticité non 
linéaire dans le cas où les contraintes ne sont pas proportionnelles aux défor- 
mations. 

La déformation élasto-plastique OABC (fig. 18, a) peut servir d'exemple 
de phénomène irréversible; à toute diminution de la contrainte, même infini- 
ment petite, la déformation, au retour, ne suivra pas la courbe BAO mais pren- 
dra la voic de la ligne de décharge BC. Soulignons que, dans notre cas, les 
DE DERAUORS tant réversibles que non réversibles sont des déformations stabi- 
isées. 

En déformation élastique isothermique, il existe une correspondance uni- 
voque entre la contrainte et la déformation: 0, = f(e). 

Envisageons maintenant le phénomène de la déformation irréversible stabi- 
lisée où la contrainte n'est plus la fonction des seules valeurs instantanées de 
la déformation. En outre, le phénomène de la déformation dépendra aussi de 
la direction du mouvement suivant la courbe de la déformation, c.-à-d. de la 
nature du phénomène qui se produit: mise en charge ou décharge. 

Nous examinons le phénomène de la déformation irréversible 
stabilisée, par conséquent, la relation cherchée ne renfermera pas le temps (et 
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en conséquence la vitesse de déformation); il suffira d’indiquer le comporte- 
ment du matériau lors de la mise en charge et de la décharge. 

Ainsi, le phénomène de la traction irréversible stabilisée d'une barre peut 
être décrit par une équation d'état d'un corps parfait quelconque à élasticité non 
linéaire pour chaque intervalle de mise en charge ou de décharge. 

Les hypothèses thermodynamiques développées plus haut se rapportent 
aussi à la déformation des corps dans l’état de contrainte complexe; ici, de 
même, on pu proposer d'exprimer la déformation plastique stabilisée par les 

uations d'état des corps à élasticité non linéaire. Ceci impose la nécessité 
d'établir les formes possibles que pourraient prendre les équations d'état des 
corps à élasticité non linéaire. Il faut caractériser les propriétés du milieu 
considéré pour procéder à l'analyse thermodynamique correspondante. 

Nous admettrons que l'état du corps peut être complètement défini par 
six paramètres indépendants de l’état (coordonnées généralisées de l’état) 

ouvant être représentés par les composantes de la déformation &;;, soit par 
es composantes de la contrainte 6;;. 

Nous nous arrêterons sur l’ensemble des paramètres &;; (?) en conservant 
les conditions initiales 1, 2, 3 (paragraphe 14.1) d'où découlent les relations 
(14.6) à (14.9). 

Par la suite, néanmoins, au lieu de nous baser sur les données expérimenta- 
les des conditions d’écoulement et d’écrouissage, nous utiliserons les conditions 
de la réversibilité de la déformation que subit le milieu élastique parfait envi- 
sagé; ces conditions seront établies par l’analyse thermodynamique. 

Envisageons le parallélépipède élémentaire imaginaire dr,dr,dr, dégagé 
du milieu. Ses faces seront sollicitées par les contraintes o,;. L’accroissement 
de l'énergie interne de l'élément dÆédzridr:dr3 comprend l'accroissement du 
travail de la déformation dAdr;dr,dx, et l'accroissement de la quantité de 
chaleur dQdr;dr,dr, absorbée par l'élément considéré, c.-à-d. 


d£ = dA + dQ, 


où dA est obtenu de (14.9) et les composantes de la contrainte dépendent généra- 
lement des paramètres d'état e;;. 

Conformément au premier principe de la thermodynamique, l'énergie 
interne 6 est entièrement définie par l’état instantané du systeme (=), d'€ sera 
par conséquent une différentielle totale. 

L'existence d'une énergie interne & — € (e;;), qui découle du principe 
de la conservation de l'énergie, a lieu pour tout phénomène. Le deuxième prin- 
cipe de la thermodynamique permet de distinguer les phénomènes réversibles 


pour lesquels la relation 


, où 6 est la température absolue, représente la 
différentielle totale de la fonction d'état ou entropie J': 


dQ 
à =d. 


Etant donné que 6 = const pour les phénomènes isothermiques, dQ est 
donc une différentielle totale. Mais alors dA sera aussi une différentielle totale. 
De la formule de dA déjà obtenue (14.9), il découle maintenant que pour les 


() Par souci de simplicité, le phénomène envisagé est supposé être un 
phénomène isothermique; cette estriction étant négligeable, il est donc pos- 
sible & “ii une analyse thermodynamique analogue lorsque la température 
varie : 

(2) C'est-à-dire qu'elle ne dépend pas du chemin parcouru par un corps 
passant d’un état à l’autre; sinon il serait possible de réaliser un « perpetuum 
mobile » de premier ordre équivalent à une énergie apparaissant du néant. 
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corps à élasticité non linéaire ne sont possibles que les états suivants: 
1) P=const, 2) T =const, 3) p=i (T), 


où / (T) est une fonction quelconque. 

Ces états coïncident respectivement avec l’état d'élasticité linéaire (loi de 
Hooke), l'état d'écoulement et l’état d'’écrouissage, examinés plus haut 
sur la base de données expérimentales. L'analyse thermodynamique non seule- 
ment nous dispense de ces hypothèses complémentaires en nous menant aux 
conditions d'écoulement et d’écrouissage, mais, ce qui est plus important, 
nous éclaircit la nature des équations de la théorie des déformations plastiques 
et des possibilités d'application des équations du corps à élasticité non linéai- 
re(!) dans la théorie do a plasticité. Enfin, la conception développée rend com- 
préhensible l'existence d'un potentiel des déformations. 


15. RELATION ENTRE LA THÉORIE DE L'ÉCOULEMENT 
ET LA THÉORIE DES DÉFORMATIONS 


1. La simple mise en charge. Dans le cas de la simple mise en 
charge (paragraphe 7), les composantes du déviateur des contraintes 
varient proportionnellement au paramètre croissant f, c.-à-d. 


si=tst (i=1,2,3), 


où s sont certaines valeurs principales fixées du déviateur D. 
Les théories de la plasticité envisagées plus haut coïncident alors 
dans les conditions de petite déformation (2?) [°]. 

En effet, les axes principaux du déviateur des contraintes étant 
immobiles et les rapports de ses valeurs principales invariables 
(u, = const), on a alors conformément aux équations de la théorie 
de l'écoulement (13.5): 


du? = dhets®. (45.1) 


S'il n'y a pas d'écrouissage, il découle immédiatement de la 
condition d'écoulement de von Mises que t — const, c.-à-d. que les 
contraintes s; — {s? sont constantes. La grandeur dA est proportion- 
nelle à l’accroissement du travail de la déformation plastique dA,, 
à savoir: dÀ — dA,/21%. Nous obtiendrons les composantes de la 
déformation plastique ef en faisant la somme des accroissements 
des composantes de la déformation plastique def. La sommation 
des travaux élémentaires dA, conduit au travail plastique 4,. 
Ce dernier est une fonction scalaire que nous désignerons par 2+:q. 


(:) Soulignons que, dans le schéma d’un corps à élasticité non linéaire, 
même l'eétat d'écoulement » est une forme particulière de l’état élastique. 
Le modèle d’un corps à élasticité non linéaire sera un ressort à caractéristique 
non linéaire. On peut établir une certaine analogie entre l’« état d'écoulement » 
(T = const) et le potentiel du champ de gravité (la force de pesanteur est 
constante). 

“L L. Sédov [!#] a montré que la simple mise en charge est en général 
irréalisable pour des déformations finies des corps. 
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Les relations (15.1) prennent alors la forme 
ei — PSi, 


qui est une équation de la théorie des déformations plastiques (si 
l'on soustrait les termes se rapportant au domaine élastique de la 
déformation et répondant à la loi de Hooke). Ce fait fut constaté 
par Prager et Hoenemzer [*5] en 1932. 

S'il y a écrouissage, on a alors conformément à (13.13) dA — 
— F (Tot) To dt, où T7, est l’intensité des contraintes tangentielles 
pour l’état s. En introduisant la nouvelle variable Tyt — + et en 
faisant la somme des accroissements des composantes de la défor- 
mation plastique def dans les relations (15.1), nous obtiendrons dans 
le premier membre les composantes e? elles-mêmes. Dans les seconds 
membres (après le dégagement du facteur sŸT,), la sommation con- 
duira à une certaine fonction t. Retournant à la variable initiale, 
on obtient : 


ei —F, (Dot) si, 


où F,est une fonction quelconque, c.-à-d. les équations de la théorie 
des déformations plastiques dans le cas de l’écrouissage. 

Par contre, si l’on exige que les deux théories soient équivalentes 
en égalant à cet effet les'accroissements des composantes de la défor- 
mation plastique (13.5) aux accroissements des composantes de la 
déformation plastique calculés conformément aux équations de la 
théorie des déformations (14.4), on obtient: 


dhsiy = Su dp +9 dsi. 
Il en découle que 
dh—dp _ dsij 
Psy. 
Dans les premiers membres de ces équations, il y a un accroisse- 


ment infiniment petit d’une certaine grandeur scalaire. En intégrant 
on trouve que les contraintes s,, ont la structure 


Sij = CA # 


Li] 


correspondant à la simple mise en charge (W étant un scalaire). 

Ainsi, ces deux théories ne coïncident que dans le cas de la simple 
mise en charge. 

Dans le cas de chargement complexe, la théorie des déformations 
et la théorie de l'écoulement aboutissent à des résultats différents. 
Anticipant quelque peu, notons que ces résultats se rapprochent 
dans un cas de déformation très important pour les applications. 
Dans l’espace des déformations, la voie suivie par la déformation 
est représentée sous la forme d’une certaine ligne (fig. 19). Soit la 
voie de déformation qui, à partir d’un moment quelconque, s'ap- 
proche de la droite (en pointillé); on dira alors que la déformation 


5—0653 
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se développe dans une direction déterminée. Si ce cas est réalisé, 
les étais de contrainte calculés suivant les deux théories se rapprochent. 
Par ailleurs, l'influence de l’histoire complexe de la déformation 
diminue rapidement et on obtient un état de contrainte invariable 
qui est déterminé par les vitesses de déformation fixées caractéristi- 
ques du tronçon rectiligne (voir ci-dessous). 

Il est intéressant de noter aussi que, si l’on part de notions plus 
générales sur les surfaces de charge ayant des singularités (cf. para- 
graphe 17), les équations de la théorie de l'écoulement pour certaines 


Fig. 19 


voies de charge se réduisent aux équations de la théorie des défor- 
mations (cf. travaux de B. Budiansky [1], V. Kliouchnikov [11], 
Y. Rabotnov [*#]. | 

2. Exemple. Torsion et traction simultanées d’un tube à paroi 
mince. En guise d’exemple, illustrant les propriétés des équations 
de la plasticité que l’on vient d'introduire, nous examinerons la 
déformation symétrique d’un tube cylindrique à paroi mince soumis 
à l’action simultanée d’un moment de torsion et d’une traction 
axiale. Ce cas correspond aux essais dits de P + f (paragraphe 7). 

Comme il a été indiqué, on peut considérer ici que les composantes 
des contraintes 6. et r,- (dans un système de coordonnées cylindriques 
r, @, z) ne sont pas nulles. Négligeons les composantes de la con- 
trainte O,, Or Tr@r Tr: COMMe étant petites par rapport aux com- 
posantes 6, to. Les composantes de la déformation Yÿ,%, Yr- sont 
faibles par rapport à y... Pour simplifier les calculs, nous admettons 
que le matériau soit incompressible, ce qui apportera des changements 
insignifiants dans le tableau général de la déformation. Il résulte 
alors de cette condition d’incompressibilité et des équations de la 


théorie des déformations (14.23) que €, = €, — — re, Si l’on 
part des équations de la théorie de l’écoulement (13.7), on obtient 
de façon analogue que de, = de, — — de. Nous conviendrons 


de n’envisager que le cas de la plasticité parfaite et introduirons 
les grandeurs sans dimensions suivantes : 


Oz Tz £z Vyz 
q — ps , A NE — , È =—\, Y — : 
s Ts Es Ÿs 


OÙ Ets = Os GYs = Ts. 
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Solution découlant de la théorie des dé- 
formations. On obtient facilement en partant de (14.20): 


C 


= ———, 15.2 
Ver 7e 
avec la condition d'écoulement : 

+=. (15.3) 


Posant successivement 


qg=sinv pour 0Sv<T | 


; (15.4) 
t&-=w pour 0<Lw<1, 


w= ++) (2) +1, (15.5) 


les grandeurs y, & étant considérées comme positives (l'effet de 
Bauschinger, ignoré par les théories, prend de l’importance pour la 
mise en charge complexe à signes variables). 

Solution découlant de lathéorie de l'é- 
coulement. On obtient à l’aide des équations (13.7): 


dû = dq + dA eq, dy = dt + dÂ:+, (15.6) 
où, conformément à (13.6) et à la condition d'écoulement (15.3): 


on trouve: 


dA=ÈE dh = q dt +rdy. (15.7) 


Il convient d’y ajouter la condition d'écoulement (15.3) à l'aide 
de laquelle on trouve à partir de (15.6) et (15.7) l’équation diffé- 
rentielle 


BV 18) 


Soulignons que, pour déterminer q à partir de cette équation, 
il faut poser la voie de la déformation y — y (£). Cette exigence 
n’a pas lieu si l’on s'inspire de la théorie des déformations [cf. (15.2)]. 

Nous admettons que la voie de déformation imposée y = y (£) 
possède partout une tangente et qu'elle vérifie la condition de mise 
en charge dA >> 0. Après avoir fait les substitutions (15.4), 
transformons cette équation en équation de Riccati 


duw Â ? 1 
TH = Zu C)+-- (15.8) 
Cas particuliers. Ilest facile, pour certaines fonctions 
choisies y (£), d'obtenir des solutions particulières de cette équation 
5e 
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qui sont intéressantes pour l’analyse des équations de la théorie de 

l'écoulement plastique et pour les essais. Nous nous arrêtons sur 

quelques cas d’intégration qui se distinguent par leur simplicité. 
La voie de déformation linéaire. Soit 


v (6) = 4+81; 
si Y—=Yo pour Ê = Co et Y =" pour = G, on a 
_ Yobi— Y16o __ Y—Yo 
Fu Gi—Co e Gi— Lo 
L'équation différentielle prend la forme 


duo 
ra 


» 


C'est une équation à variables séparables; son intégrale satisfait 
à la condition 


= — + (w2+ 2Buw —1). 


w = Wÿ pour & = Lo, 
et prend la forme 


__Zw2 F w:; 
MT ZE ‘ (15.9) 


Ici on introduit les notations 


z=| 27 | exp [—V B7+1(€—t)], 


D. — >0 
Ml=-BE VE 6 


Il faut prendre le signe — dans (15.9) pour w> w, et le signe + 
pour w <Z wi. 


La voie par paliers. Dans les expériences, on utilise souvent la 
mise en charge par paliers (fig. 20). Sur chaque palier, les valeurs 


T 


Fig. 20 


constantes seront soit &, soit y. Il est aisé d'obtenir les solutions 
correspondantes en partant des équations (15.6), (15.7). 
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Ainsi, soit 6 = const, alors dû = 0 et 
dt 


dy=> ee 
Intégrant et vérifiant la 2. T = T\ pour y = y, on trouve: 
G(r—1 _VT=E 
| T— Fo , g=V1—7;, (15.10) 
où 
1 
G= FES expl2 (nl. (15.11) 


Soit y — const sur un autre ie on obtient be de la même 
manière : 


CO) tr 
nee LEE 


avec q = Qi pour & = Cr et 
1 | " 
ZE) = FE exp (2 (6 —b)]. 


3. Rapprochement des résultats lors du développement des défor- 
mations dans une direction déterminée. Les différentes voies de 


ARE 


SUR f38 


déformation représentées sur le plan &, y (fig. 21) correspondent 
à certains cas envisagés. Les chiffres donnent la valeur de q d’après 
la théorie de l'écoulement, les chiffres entre parenthèses donnent 
la valeur de q d’après la théorie des déformations. Le cercle de 
rayon unitaire limite le domaine hachuré des déformations élastiques. 

Ces données permettent dans une certaine mesure de juger des 
différences existant entre les états de contrainte (valeurs de q) suivant 
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la théorie de l'écoulement pour diverses voies de passage au même 
état de déformation. Il est aisé de découvrir aussi que les états de 
contrainte calculés suivant la théorie de l’écoulement ont tendance 
à se rapprocher des états de contrainte évalués d’après la théorie 
des déformations, à mesure que les déformations se développent 
dans une direction déterminée. 

On peut démontrer rigoureusement la convergence asymptotique 
des résultats préconisés par les théories de l’écoulement et des défor- 
mations si la voie de la déformation tend vers une certaine voie 
linéaire (fig. 19). 


En effet, admettons que, à partir d’un certain instant, la voie de déforma- 
tion s'approche de la droite y — À + BG avec l’accroissement de &; alors 
on a Ÿ (6) + B pour B > 0. 

D'après la théorie des déformations, lorsque & croît, la solution w tend 
conformément à (15.5) vers la valeur 


w=—B+7Y/B3+1. 


D’après la théorie de l’écoulement, w est défini par l'équation (15.8); 
introduisons une nouvelle inconnue 


U=0U—V0. 


L'équation différentielle (15.8) se transformera alors comme suit: 
d Fe , 1 s 112 
= + v Qlu—sut—[8—7" (iv. (15.12) 


Il est facile de s’assurer que les coefficients de cette équation satisfont aux 
conditions du théorème d'Ascoli selon lequel une solution de l'équation diffé- 
rentielle (15.12) existe et tend vers zéro pour © —> oo. Par conséquent 


D — W. 


Un résultat analogue découle de l'analyse de la déformation d’un tube 
sous l’effet d’une pression intérieure et d’une force axiale. 


On peut montrer [1%] que dans le cas général de l’état de contrainte 
tridimensionnel, les contraintes calculées suivant diverses théories 
de plasticité se rapprochent également si la déformation se développe 
dans une direction déterminée (ce qui représente en fait un cas 
proche de la simple mise en charge). 

4. Mise en charge simple et accroissement proportionnel des charges. 
Les résultats cités ci-dessus caractérisent une grande importance 
que présente la classe des simples mises en charge (et des mises 
en charge voisines). Dans ce cas on peut recourir aux équations 
relativement simples de la théorie des déformations. Les conditions 
de la simple mise en charge 


Oij = 10i;, (15.13) 


où oi; ne sont que des fonctions de coordonnées et { est un paramètre 
quelconque, doivent être vérifiées pour tout élément du corps. 
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Le corps est d'habitude sollicité par des charges p; de surface (nous 
négligerons les forces de volume pour des raisons de simplicité), 
les contraintes 0,7 s’exerçant sur les éléments du corps n'étant pas 
connues d’avance. Il va de soi qu’il ne peut être question de charge- 
ment simple sur les éléments d’un corps si les charges de surface 
sont assujetties à des variations arbitraires. Admettons, cependant, 
que des charges croissent proportionnellement à un paramètre 
quelconque 


Pi =tpi; (15.14) 


où p; sont les fonctions données ne dépendant que des coordonnées 
des points de la surface du corps. 

D'après A. Iliouchine, on montre sans peine que la mise en 
charge sera simple si pour les petites déformations 

1) le matériau est incompressible (£ = 0); 

2) les intensités des contraintes et les déformations T, l sont 
liées par la fonction puissance monôme : 


T = Arc, (15.15) 
où À, œ >0 sont des constantes. 

En effet, soit des contraintes oi; et des déformations e;; s’exerçant 
sur le corps pour t — 1. Ces grandeurs satisfont donc aux équations 
différentielles de l'équilibre (4.2) pour F; = 0, wÿ; = 0, aux condi- 
tions aux limites (1.22), aux conditions de compatibilité de Saint- 
Venant (2.16) et aux équations de la théorie des déformations (14.24) 
pour la loi de la puissance (15.15). 

Si on attribue au paramètre une valeur arbitraire f, il est aisé 
de voir que les contraintes 6;; = {0;; et les déformations e;; — 
— tW@g;; représenteront la solution cherchée du problème. En effet, 
les équations diiférentielles de l’équilibre, les conditions aux limites 
et les conditions de compatibilité de Saint-Venant sont homogènes 
(respectivement par rapport aux contraintes, aux forces extérieures 
et aux déformations) et, de ce fait, sont satisfaites par les nouvelles 
valeurs des contraintes (15.13), des forces extérieures (15.14) et des 
déformations. Les relations de la théorie des déformations (14.24) 
sont elles aussi satisfaites puisque leurs seconds membres sont des 
fonctions homogènes des composantes de déformation de puissance «. 

Si l’on revient maintenant aux restrictions initiales, nous noterons 
avant tout que l’on peut généralement négliger la compressibilité 
lorsque les déformations plastiques sont suffisamment développées 
(bien que petites). L'approximation puissance (15.15) exprime une 
restriction beaucoup plus rigoureuse. Dans certains cas (par exemple, 
pour une plasticité parfaite), cette dépendance conduit à une appro- 
ximation insuffisante. La loi de la puissance (15.15) conduit à une 
approximation plus ou moins acceptable pour des déformations 
plastiques évoluées et un écrouissage notable du matériau. 
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Partant de ce qui précède, on peut considérer, dans les cas de 
déformations plastiques évoluées et d'écrouissage notable, qu'il 
y a approximativement la simple mise en charge lorsque les charges 
croissent proportionnellement. Dans d’autres cas, la simple mise en 
charge (ou voisine de cette dernière) n’est pas en général obtenue 
(cf. également [1%#]). 

5. Données expérimentales. La confirmation expérimentale de la 
théorie de l'écoulement plastique est beaucoup plus ample que celle 


x Cuivre. 
o Aluminium 
e Acier 


de la théorie des déformations. De la relation (13.5) on obtient la 
condition de similitude des formes du tenseur des accroissements de 
la déformation plastique et du tenseur des contraintes 


Le = Uo- 


Des écarts insignifiants mais systématiques de la condition de 
similitude sont constatés au cours des expériences. Les résultats de 
certains essais sont représentés sur la fig. 22; on porte u, sur l'axe 
horizontal et u%, sur l’axe vertical, la ligne en pointillé correspon- 
dant à la condition de similitude. Ces écarts témoignent des pertur- 
bations négligeables par rapport à l'équation tensorielle linéaire 
(13.4). On pourrait bien obtenir une concordance avec les données 
expérimentales montrées sur la figure 22 en se basant sur la relation 
tensorielle non linéaire, mais cela compliquerait notablement les 
équations initiales. 

Les données expérimentales prouvent aussi que les directions 
des axes principaux du tenseur des contraintes et du tenseur des 
accroissements de la déformation plastique coïncident. 
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Il y a lieu de noter cependant qu'une influence notable de l’aniso- 
tropie du matériau, que celui-ci acquiert au cours de la déformation 
plastique, est constatée dans les mises en charge complexes («en 
zigzag »), surtout lorsqu'il y a des décharges intermédiaires. 

On rencontre des difficultés pour décrire les phénomènes de la 
déformation anisotrope, ce qui est dû à une connaissance insuffisante 
de ces phénomènes. Leur description éventuelle nécessiterait un 
développement notable de la théorie. 


16. GÉNÉRALISATIONS DANS LE CAS 
DE LA PLASTICITÉ PARFAITE. 
LOI ASSOCIATIVE DE L'ÉCOULEMENT 


Nous envisagerons quelques généralisations de la théorie de 
l’écoulement pour le cas de la plasticité parfaite. Comme aupara- 
vant, les accroissements de la déformation totale sont obtenus par 
l'addition des accroissements de la déformation élastique et de 
ceux de la déformation plastique : 


des, = dei; + de. (10.1) 
Les accroissements des composantes de la déformation élastique 
def; sont liés par la loi de Hooke (13.3) aux accroissements des 


composantes de la contrainte. Par la suite, il n’y aura pas de change- 
ment plastique du volume, c.-à-d. 


de?, — 0. (16.2) 


1. Fonction d'écoulement et potentiel plastique. Il y a une sur- 
face d'écoulement 


f(Gi)=KX (K>0), (15.3) 


pour le milieu parfaitement plastique dans l’espace des contraintes 

O;;. Cette surface limite le domaine des déformations élastiques 

pour lesquelles f << Æ. A l'écoulement plastique correspondent les 

états de contrainte appartenant aux points de la surface d'écoulement. 
Ainsi, pour la condition d'écoulement de von Mises 


f(oi) =T?; K=. (15.4) 


Le matériau se trouve dans un état élastique si T << v.; il sera 
dans un état plastique si T — 14. Dans l’espace des contraintes 
principales 6,, 6:, O3, cette équation définit la surface d’un cylindre 
de révolution dont l'axe est 0, = 6: = 63 (axe hydrostatique, 
paragraphe 1). 

La surface d'écoulement (16.3) est convexe (cf. plus bas, para- 
craphe 18), c.-à-d. qu'elle se trouve d’un côté du plan tangent (ou 
du plan de référence s’il y a des aires planes). 
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Outre la fonction d'écoulement, on introduit parfois le potentiel 


plastique © (o;;) de façon que les équations de l'écoulement plasti- 
que soient de la forme 


00 
de’; — dh. 201 ’ (16.5) 


où dA > Oest un certain facteur scalaire infiniment petit indéterminé. 
D'après la condition d’incompressibilité (16.2), on doit avoir 


00 


= 0. (16.6) 


On peut représenter les relations (16.5) sous une forme plus évi- 
dente si l’on passe à la représentation des tenseurs def;, 0; à l'aide 
des vecteurs dans un espace des contraintes o;; à neuf dimensions. 
Cette représentation n’est pas, bien entendu, complète et n’est pos- 
sible que dans un certain sens. Pour analyser les équations de l’état 
plastique, on n'utilise d'habitude que les opérations les plus simples 
sur les tenseurs et il est possible d’établir une correspondance entre 
ces opérations et celles qui ont pour objet les vecteurs qui les représen- 
tent. La représentation vectorielle est plus illustrative et facilite 
l'interprétation des données expérimentales. Elle est d’un usage 
courant pour l'analyse des équations de l’état plastique. 

Ces opérations simples mentionnées sur les tenseurs sont: 

1. Le produit du tenseur par le scalaire @; lors de cette opération 
chaque composante du tenseur est multipliée par le scalaire , c.-à-d. 
que si le tenseur T,; a pour composantes a;,, le tenseur @7, aura 
les composantes qa;j. 

2. L'addition des tenseurs au cours de laquelle on additionne 
les composantes aux indices identiques, c.-à-d. que le tenseur 
T; + To à pour composantes a; + b;}. 

3. La formation d’une convoiution de deux tenseurs suivant les 
deux indices; on appelle ainsi la somme a;jb;;. L'’accroissement du 
travail de la déformation plastique dA, — o;jdef; sera un exemple 
d’une telle convolution. 

Introduisons les vecteurs 4, B, dont les composantes dans l’espace 
à neuf dimensions sont a;;, b;;. A la première opération correspond 
alors la multiplication d’un vecteur par un scalaire, soit un vecteur 
4. A la seconde opération répondra l'addition des vecteurs 4 + B. 
Enfin, à la convolution des tenseurs correspond un produit scalaire 
des vecteurs 


(4, B) = dijbij. 


Remarque. Par suite de symétrie, les tenscurs des contraintes T, et 

des déformations 7, n'ont que six composantes différentes. Néanmoins, il est 
lus aisé de représenter ces tenseurs au moyen des vecteurs dans un espace 
a neuf dimensions, car dans ce cas le produit scalaire des vecteurs 0;, et e; 
sera directement égal à la convolution mentionnée des tenseurs. Cela tient à ce 


_16.] GÉNÉERALISATIONS DANS LE CAS DE LA PLASTICITÉ PARFAITE 15 


que les composantes du tenseur des déformations ne sont pas les glissements eux- 
mêmes mais leurs moitiés. Naturellement, on peut envisager un espace à six 
dimensions et, à titre de composantes du vecteur contrainte, prendre six compo- 
santes du tenseur des contraintes multipliées par des nombres arbitraires, ces 
derniers étant choisis de façon que le produit scalaire des vecteurs corresponde 
à la convolution des tenseurs. Toutefois, il est plus aisé d’envisager les vecteurs 
avec les mêmes composantes que pour les tenseurs, mais dans un espace à neuf 
dimensions. 


Si les directions principales du tenseur 7, sont fixées, on peut 
alors, ayant en vue les opérations susmentionnées, représenter le 
tenseur 7, par le vecteur A ayant les composantes a,, a,, a; dans 
l'espace tridimensionnel a;. Une telle inter- 
prétation a déjà été évoquée au paragraphe f. 

Ainsi, on peut représenter l’état de contrain- 
te, dans l’espace des contraintes à neuf dimen- 
sions, par le vecteur o;;. On peut représenter 
également, dans ce même espace, les accrois- 
sements de la déformation plastique def: par un Domaine 
certain vecteur si l’on multiplie def, par une | eflastique 
grandeur constante de dimension appropriée. 
L'équation © (o;;) — const définit la surface 
(hypersurface) du potentiel plastique. Les cosi- 
nus directeurs de la normale à cette surface Fig. 23 
étant proportionnels à 0%/66;;, les relations (16.5) 
signifient que le vecteur de l'écoulement plastique deï, est dirigé 
suivant la normale à la surface du potentiel plastique. 

2. Loi associative de l’écoulement. Nous aurons le cas le plus 
simple, et le plus important, lorsque la fonction d’écoulement 
coïncide avec le potentiel plastique : 


f = ®. 


Dans ce cas, outre sa simplicité, on établit facilement le théorème 
d’unicité et les principes d’extremum, ce qui confère à la théorie 
le caractère fini. 

Ainsi, 


(d = 

de? = ah (46.7) 

et l'écoulement plastique se développe suivant la normale à la sur- 
face d'écoulement (fig. 23). 

L'accroissement du travail de la déformation plastique est égal à 


VA = 013 def = dh-01 7e (16.8) 


Si f est une fonction homogène des contraintes de puissance m, 
on a: 


dA, = dhkemf = dh-mK, 
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c.-a-d. que le facteur dÀ est proportionnel à l'accroissement du 
travail de la déformation plastique 


Fe (16.9) 
m 


Pour la théorie de l'écoulement (paragraphe 13), il en découle 
la formule (13.10) obtenue précédemment. 

Notons que le schéma (16.7) englobe aussi bien les équations 
de la théorie de l'écoulement plastique (13.7) que les équations 
de la théorie de plasticité de Saint-Venant — von Mises (13.11) 
respectivement. En effet, dans ce cas il est facile de vérifier que 


of __ om _, 
d0ÿj 0 


et les équations (16.7) prennent la forme def; — dAs;;. Il est évident 
que la condition d’incompressibilité (16.2) est vérifiée. 

Les relations (16.7) sont appelées loi associative de l'écoulement 
plastique puisque cette dernière est liée (s'associe) à la condition 
de l’écoulement. Cette loi permet d'introduire facilement diverses 
généralisations des équations de la plasticité en examinant les 
surfaces d'écoulement de forme plus complexe. 

Si l'on envisage l’écoulement dans l’espace des contraintes prin- 
cipales (ce qui est commode pour les directions principales fixées, 
par exemple dans les problèmes de symétrie axiale), il est plus 
pratique d'utiliser à la place de (16.7) les relations 


der = ah (= 1, 2, 3). (16.10) 


3. Surfaces d'écoulement lisses par morceaux. Pour satisfaire à 
la loi associative de l'écoulement exprimée par (16.7), la surface 
d'écoulement doit être lisse, c.-à-d. qu’elle doit présenter un plan 
tangent à rotation continue, ce qui permettra aussi de déterminer 
la normale à cette surface. Cependant, on ne peut pas éliminer de 
cette analvse les surfaces d'écoulement singulières (possédant des 
sommets et des arêtes). Ainsi, la condition de l’écoulement de Tresca— 
Saint-Venant décrit la surface d’un prisme hexagonal (paragraphe 
9); la normale suivant les arêtes de ce prisme n’est pas définie. 
Par la suite, nous verrons que l’application de la condition de l'écou- 
lement de Tresca — Saint-Venant à la place de celle de von Mises 
conduit souvent à des simplifications mathématiques notables (par 
exemple, dans les problèmes de l’état de contrainte plan). Les 
relations (16.7), qui sont valables dans les points ordinaires de la 
surface d'écoulement, devront donc être complétées d’une certaine 
manière afin de pouvoir définir également l'écoulement plastique 
correspondant aux arêtes et aux sommets de la surface d'écoule- 
ment. Pour des raisons de simplicité, nous nous limiterons à l’exa- 
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men d’une arête sur la surface d’écoulement, ce qui est le plus 
souvent rencontré dans les applications ; le cas du sommet est analy- 
sé de manière analogue. 

Supposons, d’après Prager [*] et Koiter [!%], que l'écoulement 
sur l’arête est une combinaison linéaire des écoulements existant 
à gauche et à droite de l’arête (fig. 24) 


der, = du À os da Re, (16.11) 


où f, —= const, f, — const sont les ART de la surface d’écoule- 
ment des deux côtés de l’arête. Les facteurs indéterminés dA;, 
dÀ., étant non négatifs, l'écoulement se développera dans la direction 
qui se trouve à l’intérieur de l'angle formé 
par les normales à deux faces contiguës. AC 

En un point ordinaire de la surface 


Poraire 


d'écoulement, l'écoulement plastique est  éastigue sa 

déterminé en direction et indéterminé en EE 
e » \ = 

grandeur. Le facteur dÀ est exprimé par /-consti CS 


l'accroissement du travail de la déformation 
plastique et peut être trouvé lors de la so- Fig. 24 
lution de chaque problème particulier. 

Sur une arête, l'écoulement plastique est indéterminé aussi bien 
en direction qu’en grandeur. Les facteurs dÀ;, dÀ, sont déterminés 
aussi lorsque l’on résout chaque problème particulier. « Deux condi- 
tions d’écoulement» (f, — const et f, — const) étant vérifiées le 
long de l’arête, on est donc obligé d'introduire deux facteurs arbi- 
traires afin d’éviter la contradiction avec les conditions de compati- 
bilité des déformations. 

Si l’écoulement est envisagé dans l’espace des contraintes prin- 
cipales, à la place de (16.11) on aura: 


de? = di 2 L + dhs a (16.12) 

4. Exemple d'écoulement sur l’arête du prisme de Tresca — 

Saint-Venant. Envisageons d’après le schéma énoncé un écoulement 

correspondant aux états de contrainte pour des points sur l'arête 

du prisme hexagonal de Tresca — Saint-Venant. Pour être”précis, 

supposons une arête formée par l'intersection des plans (cf. para- 
graphe 9): 


fi = O1 — Oo = Os fe = O1 — O3 = Os. 
Les traces de ces plans sur le plan du déviateur sont montrées sur 
figure 25 par des lignes pleines. L’écoulement pour le premier'plan 


peut être écrit conformément à (16.10) sous la forme (on passe aux 
vitesses de déformation E?, et on néglige l’indice p; dl = À; dt, 
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D'après la loi énoncée (16.12) pour les points sur l’arête on a: 
h=At+tA; be —h; E= —X. 


La puissance de la déformation plastique (dissipation) pour les 
points sur l’arête envisagée est égale à 


À, = oiti = 0 (A +X). 


Dans cette relation À, + À, = E, est la plus grande des vitesses 
principales de l'allongement. 
Analysant de façon identique l'écou- 
lement sur les autres arêtes, il est facile 
d’établir que, dans tous les cas, la dissi- 
pation est exprimée par la formule simple 


À = GËmax: (16.13) 


OÙ Emax est la valeur numérique absolue 
de la plus grande vitesse principale de 
la déformation. 

L'interprétation physique de l’écou- 
lement sur l’arête déterminé de la sorte 
présente certaines difficultés qui apparaissent déjà dans le cas de 
la traction simple correspondant, par exemple, au point angu- 
leux C (fig. 25) de l'hexagone de Tresca — Saint-Venant. 
L'écoulement y est exprimé par les relations 


ht; b=—; b= —À, 


où la première direction principale est orientée suivant l’axe de la 
barre. Les déformations transversales étant donc arbitraires, seule 
la condition d’incompressibilité sera satisfaite. Cette image ne 
s'accorde pas avec les idées habituelles sur la traction d'une barre 
isotrope (ainsi, conformément aux relations présentées, une barre 
ronde peut devenir elliptique à la traction). Cependant, de tels 
résultats paradoxaux ne se manifestent que dans les cas extrêmes 
et se rapportent principalement au champ des vitesses. Quant aux 
charges limites que l’on obtient sur la base de ce schéma, elles 
représentent une approximation suffisante. 


Fig. 25 
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Le schéma de Prager — Koiter doit être considéré comme une 
approximation idéalisée qui est souvent commode. Il est peu pro- 
bable qu'il soit vraiment nécessaire de chercher l'expression physique 
des déductions paradoxales isolées. 

5. Milieu anisotrope. Partant des idées exposées dans ce qui 
précède on peut obtenir les équations d'écoulement plastique pour 
un corps anisotrope. Il importe seulement d'introduire la fonction 
d'écoulement anisotrope. Sous sa forme la plus simple, cette fonction 
est choisie quadratique : 


Î = CigniOijOne, 
où c;jre Sont des coefficients d’anisotropie. Les différentes variantes 
d’un tel schéma ont été passées en revue dans les travaux de von 
Mises (cf. [*6: #]), Hill [*7] et d’autres auteurs. La théorie fondée 


sur les généralisations de la condition d'écoulement de Tresca — 
Saint-Venant [f] a également pris l’essor. 
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1. Surface de charge. Les équations de la théorie de l’écoulement, 
citées dans le paragraphe 13, ne décrivent d'une manière satisfaisante 
le comportement mécanique du milieu écrouissable que dans les cas 
de mise en charge modérément complexe. Cependant, l’écrouissage, 
accompagnant la déformation plastique. a un caractère orienté et 
pour un état de contrainte triaxial (ou biaxial) représente un phéno- 
mène qui est suffisamment complexe et en général mal connu. Pour 
le décrire, il convient d'approfondir sensiblement la théorie. 

La théorie est fondée sur la notion d’une surface de charge © 
(fig. 19, b) séparant dans l’espace des contraintes o;;, pour l'etat 
donné du milieu, le domaine de la déformation élastique de celui 
de la déformation plastique. L’accroissement infiniment petit de la 
contrainte (charge complémentaire) do;,; conduit soit à la déforma- 
tion élastique (décharge, si do;; est dirigé à l’intérieur de £), soit 
a la déformation plastique permanente (charge, si do;; est dirigé 
a l’extérieur de À). Les accroissements do;; qui se trouvent dans le 
plan tangent à la surface de charge (changements neutres) ne mèneront 
qu'aux déformations élastiques (c.-à-d. qu'il n’y aura pas de défor- 
mation plastique si le point figuratif se déplace sur la suface ©). 
Cette condition (condition de continuité) est nécessaire pour assurer 
le passage continu de la déformation plastique à la déformation 
élastique pour une variation ininterrompue de la direction du vecteur 
charge complémentaire do;;. 

La surface de charge se dilate et se déplace au fur et à mesure 
que se développe l’écrouissage qui change la limite élastique (et 
d’ailleurs différemment dans diverses directions). En plasticité 
parfaite, la surface d'écoulement est la position limite des surfaces 
de charge lorsque celles-ci tendent toutes vers la surface initiale. 
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La forme et la position de la surface de charge dépendent en 
principe non seulement de l’état de contrainte courant, mais aussi 
de toute l’histoire précédente de la déformation. 

2. Exemple. Construction d’une surface de charge d'après les 
données expérimentales. Envisageons l’exemple simple de la cons- 
truction d’une surface de charge d’après les données expérimentales. 
Les essais ne pouvant pas être exécutés pour un état de contrainte 
triaxial arbitraire, on étudie les courbes de charge dans certaines 
sections de la surface de charge. D’habitude, on se borne à étudier 
les courbes de charge pour l’état de contrainte plan pour lequel 
une des contraintes principales est égale à zéro. Examinons ici, en 
particulier, les essais des tubes à parois minces sollicités par une 
pression intérieure p et un effort axial P (essais p + P du paragra- 
phe 7). Au cours de ces essais, le tube se trouve dans l’état de 
contrainte planet les contraintes principales sont égales à ©, et 
©... Désignons par 6, la limite d'écoulement pour une traction mono- 
axiale, égale, disons, à une contrainte répondant à une déformation 
résiduelle de 0,2 % (limite pratique des déformations élastiques). 
et envisageons le plan des contraintes o., o,. Construisons la courbe 
d'écoulement initiale qui limite le domaine élastique pour le maté- 
riau initial (non écroui). À cet effet, on soumet une série d'éprou- 
vettes à des essais pour différents rapports P/p (fixés à chaque essai): 
les voies correspondantes de mise en charge (qui seront évidemment 
des rayons) sont montrées en pointillé sur la fig. 26, a. Sur chaque 
ravon, on trouve expérimentalement un point correspondant à une 
déformation résiduelle de 0,2 %. Il va de soi que cette valeur est 
arbitraire et que l’on peut en principe en prendre une autre. Toute- 
fois, il ne serait pas rationnel, compte tenu de différents effets 
secondaires (déformation sub-permanente, fluage) compliquant l’ima- 
ge. de choisir des grandeurs extrêmement petites en tant que valeurs 
représentatives. Réunissant tous les points trouvés par une ligne 
continue, on obtient la courbe de charge initiale 3, (fig. 26, a). 
Si le matériau a subi au préalable une déformation plastique, la 
surface de charge sera construite de la manière suivante. Admettons, 
par exemple, qu'il faille construire une courbe de charge pour l’acier 
avant subi une déformation plastique préalable pour une mise 
en charge exercée suivant le rayon OA (fig. 26, b). Prenons des 
tubes et soumettons-les à une charge suivant le rayon OA, supprimons 
ensuite la charge et essayons chaque tube à une certaine valeur 
fixée P/p (c.-à-d. suivant le rayon) jusqu’à ce que l’on obtienne une 
déformation résiduelle de 0,2 % sur le rayon choisi pour le tube 
donné. Portant les points correspondants sur le plan o,, o, et réunis- 
sant ces points par une ligne douce, on obtient la courbe de charge 
voulue (fig. 26, b). Comme le montrent les essais, la courbe de charge 
se pense dans la direction de la déformation plastique préa- 
lable. 
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Les essais effectués dans les conditions de l’état de contrainte 
plan, pour différents programmes de mise en charge, permettent 
de se faire une idée sur la relation existant entre la surface de charge 
et le phénomène de la déformation plastique. 

Il importe de souligner que le revers de la surface Z est défini 
avec une erreur considérable (cf. L. Katchanov « Sur le problème 


% 


b) 
Fig. 26 


de la construction expérimentale des surfaces d'écoulement », Méca- 
nique des solides, n° 4, 1971). Il est difficile, dans ces circonstances, 
d'appliquer la notion de la surface de charge à des voies complexes 
de la déformation. 

Remarque. Il convient de souligner les difficultés auxquel- 
les se heurte la construction expérimentale des surfaces de charge. 
La détermination de la limite d'écoulement à partir de la limite 
de proportionnalité ou, en cas de valeur insignifiante (0,01 % ou 
0,02 %), de la déformation résiduelle peut conduire à des conclusions 
erronées vu l'influence des effets secondaires, ce qui implique que 
l’on se base parfois sur des tolérances grossières (par exemple, À — 
— 0,2 %). Ceci est admissible si la limite d'écoulement est assez 
élevée et l’écrouissage relativement petit; il en résulte alors une 
petite erreur relative. Une tolérance de 0,2 % peut mener à de 
grosses erreurs si l’écrouissage est important ou la limite élastique 
basse. Pour ce qui est des autres auteurs, ils surmontent ces difficultés 
en utilisant diverses tolérances pour exprimer la valeur de la limite 
d'écoulement (de 0,02 à 0,2 et même 0,5 %). Cette procédure, tout 
en fournissant une information utile, est en contradiction avec le 
schéma théorique de l’unicité de la surface d'écoulement dans l’état 
donné. 

Le matériau s’écrouit dans la direction de la déformation précé- 
dente et se ramollit dans le sens inverse (« effet de Bauschinger »). 
La limite d'écoulement d’un matériau ramolli étant relativement 
basse (parfois même difficilement perceptible), sa définition expéri- 
mentale dépend notablement de la tolérance. 


6 —0653 
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D'après les données expérimentales, la définition de la limite 
d'écoulement devient nettement moins précise (de 10 fois environ) 
avec l'éloignement de la direction OA (fig. 26, b) de la déformation 
plastique précédente. En principe, seule la petite partie avant de la 
surface de charge présente une importance réelle. Elle est relativement 
stable par rapport au choix de la tolérance et se distingue par un passage 
plus ou moins net au domaine plastique. Quant à la partie arrière 
de la surface de charge, elle dépend pour beaucoup de la valeur 
de la tolérance. La détermination de l'effet de Bauschinger effectuée 
de la sorte est purement conventionnelle. 

En rapport avec ce qui précède il y a lieu de s'interroger sur la 
correspondance des notions théoriques avec les données expérimen- 
tales ainsi que sur la méthode employée pour la conduite des essais. 

Pour certains matériaux, il est possible que la construction de la 
partie arrière de la surface d’écoulement soit réalisable dans le cas 
de la diminution optimale de la tolérance et de l'estimation appro- 
priée des effets secondaires concomittants. On peut aussi recomman- 
der le procédé commun suivant pour déterminer une « vraie » limite 
d'écoulement suivant les données expérimentales. D’après les limites 
d'écoulement expérimentales pour des tolérances voisines relative- 
ment grossières (par exemple. pour les tolérances À — 0,1 % et 
À = 0,2 %), on trouve une « vraie » limite d'écoulement par extra- 
polation vers la tolérance « nulle ». La précision de cette extrapola- 
tion peut être augmentée s’il v a des points complémentaires. 

3. Quelques formes des surfaces de charge. Envisageons quelques 
formes simples des surfaces de charge Ÿ. On considère que le matériau 
dans son état initial possède des limites d'écoulement identiques 
à la traction et à la compression. 

Ecrouissage isotrope. Dans le paragraphe précédent, l'équation 
de la surface d'écoulement fixée était de la forme f (o;;) = X. 
Si l'on considère que l’écrouissage. lors de la déformation plastique, 
se développe identiquement dans toutes les directions et qu'il ne 
dépend pas de la pression hydrostatique a, l'équation de la surface 
de charge revêt la forme suivante: 


f (sis) = v(g), (17.1) 
où le scalaire q >> 0 sert d'une mesure quelconque de l’écrouissage 
isotrope et œ est une fonction croissante. 

On utilise souvent le travail de la déformation plastique 4, en 
guise de mesure d'écrouissage q, c.-à-d. 
‘ nd { 0j dei. 


On se sert plus rarement de la caractéristique de la déformation 
plastique cumulée (paramètre d'Odqvist): 


q= | V 2de?, de? 
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Notons que l'équation (17.1) peut comprendre en général non 
pas une seule mais plusieurs mesures d’écrouissage Q1, 4e: Qs» - - + 
Si le milieu est isotrope, la fonction f (s;;) ne dépendra que des 
invariants du déviateur des contraintes. Notamment, si l’on ne tient 
compte que de l’invariant quadratique qui est l'intensité des con- 
traintes tangentielles T (ce qui, en première approximation, est 
pleinement suffisant), l'équation (17.1) prend la forme 


SijSiy = ® (q). (17.2) 


Une condition similaire a déjà été envisagée au paragraphe 12. 
Conformément à (17.1), la surface de charge se dilate uniformé- 
ment (de manière isotrope) avec l'accroissement de la déformation 


Fig. 27 Fig. 28 


plastique tout en restant homologue à elle-même (fig. 27). Il va 
de soi que l'effet de Bauschinger est alors négligé puisque les limites 
d'écoulement à l’aller (0M*) et au retour (0M-) de la mise en charge 
sont égales en grandeur. 

La notion de surface de charge isotrope peut être appliquée à la 
description des essais simples d’une déformation plastique qui se 
développe dans une direction essentielle, en particulier pour les 
essais de simple mise en charge. 

EÉcrouissage de translation. Soit une surface de charge Z soumise 
aundéplacement rigide dans la direction de la défor- 
mation. La ligne pleine, sur la figure 28, montre la position initiale 
de la surface de charge, le pointillé sa position après une certaine 
déformation plastique. Si maintenant on charge de nouveau le 
matériau, la limite élastique augmentera alors dans la direction 
de la déformation précédente (0M*) marquant ainsi l’écrouissage 
qui s’est produit; dans la direction inverse (OM-), par contre, 
la limite élastique baissera (ramollissement). Ce schéma décrit du 
moins qualitativement l'effet de Bauschinger. Dans le cas envisagé, 
l'équation de la surface de charge prend la forme 


Î (Si — 5) =K, (17.3) 
où a;; sont les coordonnées du centre de la surface de charge qui 
varient à la déformation plastique et forment un déviateur. En géné- 
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ral, pour les accroissements da;;, on indique certaines relations 
différentielles [%5: 119. 46], La variante la plus simple et la plus 
connue [1%] est : 


dij = ce};, (17.4) 


où c est la constante positive caractéristique du matériau donné 
et ef; sont les composantes de la déformation plastique. Ainsi, les 
composantes du déplacement rigide de la surface de charge sont 
ici proportionnelles aux composantes de la déformation plastique. 

Translation et dilatation. La combinaison des cas précédents nous 
conduit à un schéma plus complet : 


f (Siÿ— ais) = 9 (0). (17.5) 


La surface de charge subit une translation et se dilate en même 
temps uniformément dans toutes les directions, c.-à-d. qu'elle con- 
serve sa forme. 

L'équation (17.5) décrit de manière satisfaisante l’écrouissage 
du matériau pour une voie de charge suffisamment variable. 

Si dans l’état initial le milieu est isotrope et si son comportement 
ne dépend que de l'invariant quadratique, représentant l'intensité 
des contraintes tangentielles 7, l'équation (17.5) prend la forme 

(Siÿ— ay) (Si5 — ai5) = P (g). (17.6) 

D'après les données expérimentales, le second membre de l’équa- 
Lion citée (« rayon » de la surface) subit des transformations relati- 
vement faibles. 

I1 est facile d'envisager aussi des équations plus générales pour 
la surface de charge, tenant compte de l’anisotropie initiale du milieu 
et comprenant non pas un seul mais plusieurs paramètres d’écrouis- 
sage [9.78]. 

4. Loi associative de l'écoulement. Nous utiliserons les hypothèses 
déjà rencontrées dans l'ouvrage pour en déduire les équations reliant 
les accroissements des composantes de la déformation avec les com- 
posantes de la contrainte et leurs accroissements. 

Avant tout, on admet que les accroissements des composantes 
de la déformation totale se composent des accroissements des com- 
posantes de la déformation élastique et de la déformation plastique : 


de;; — deig + de’;. (17.7) 


Les accroissements des composantes de la déformation élastique 
seront calculés conformément à la loi de Hooke. Il n'y a pas de 
variations plastiques du volume, c.-à-d. que 


de = 0. 


La condition de continuité déjà mentionnée au début du présent 
paragraphe sera la supposition suivante. Supposons qu’à l'état 
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instantané corresponde une certaine position de la surface de charge 
Z (fig. 15). La charge complémentaire infiniment petite do;; est 
accompagnée soit seulement des déformations élastiques, soit entraîne 
également les déformations plastiques def. Comme nous l'avons 
déjà noté, il faut introduire les changements neutres do;; si nous 
avons affaire à une disparition continue des composantes plastiques 
lors du passage à la déformation élastique, ces changements se trou- 
vant dans le plan tangent à la surface de charge Z et conduisant 
seulement aux changements de la déformation élastique deï;. Il 
en découle l'exigence que les accroissements des composantes de 
la déformation plastique de?; soient proportionnels à la grandeur 


, Ô 
d'f= 7 dy 


où l'accent signifie que l'accroissement d’f n’est calculé que par 
rapport aux variations des composantes de la contrainte (!). Si 
la charge complémentaire do;; se trouve dans le plan tangent à la 
surface de charge, on a d'’f — O et de?; — 0. Notons que pour la 
condition (17.1) 


= Ai et d'f= 7 dsiy. 


Par la suite, on adopte la loi associative de l'écoulement selon 
laquelle, dans le cas d'écrouissage également, le vecteur des accrois- 
sements def; est dirigé suivant la normale à la surface de charge ©. 
Par conséquent, les composantes def; doivent être proportionnelles 
aux cosinus directeurs de la normale à ©, qui ne se distinguent des 
dérivées partielles df/00;; que par un facteur scalaire commun. 
Ainsi, 


P. _— Of ’ ER 
dei; =g 30: d'f pour d'f>0, | (17.8) 
dei; = 0 pour d'f<<0 (décharge). 


Le facteur de proportionnalité g est appelé fonction d'écrouissage ; 
celle-ci caractérise le degré obtenu de l’écrouissage et dépend en 
général de l’histoire de la déformation. Si l’état de contrainte courant 
Ci; correspond aux points à l’intérieur de ©, c.-à-d. s’il est élastique, 
on a def, — 0. 

Puisque do;jdei; > O pour les corps écrouissables (cf. postulat 
de Drucker, paragraphe 18), conformément à (17.8) on a pour la 
mise en charge g (d'f)}° > 0, c.-à-d. g > 0. 

La donnée d’une surface de charge lisse pour la loi associative 
d'écoulement définit complètement les accroissements de la défor- 
mation plastique. La fonction d’écrouissage g résulte des équations 


(1) C'est-à-dire pour des déformations plastiques invariables. 
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de la surface de charge (c.-à-d. de la condition d’écrouissage) si l’on 
tient compte de ce que df = d et si l’on utilise les relations de 


(17.8). 


Soit, par exemple, une surface de charge donnée par l’équation (17.2) 
où g est le paramètre d'Odqvist, on a alors df = g’dg = 2deh.deP. Formant 
avec la convolution dg conformément à (17.8), on obtient: 

g = (4pT)7. 
Si l’on prend pour g le travail de la déformation plastique, alors dg = 0; def. 
Calculant dg à l’aide de (17.8), on trouve facilement: 
g = (4p T°). 

Les équations de la théorie de l'écoulement en écrouissage (13.14); 
envisagées dans le paragraphe 13, sont un cas particulier des équations 
obtenues ci-dessus. Elles découlent de (17.7), (17.8) pour 

f(oin=T?; g= de , (17.9) 

Présentées sous cette forme, les équations (17.8) ont été formulées 
par Prager. 

Notons également que pour la condition de l’écrouissage isotrope 
(17.2) les équations de la théorie de l’écrouissage (17.8) se ramènent 
à la même forme (13.14) la plus simple si on identifie au paramètre 
q le paramètre d’Odqvuist ou le travail de la 
déformation plastique. 

5. Surfaces de charge singulières. Dans ce qui 
- précède on a supposé que la surface de charge © 
soit régulière, c.-à-d. qu'elle possède une normale 
continûment variable. On envisage souvent les 
surfaces de charge ayant des arêtes et des points 
coniques. Î[l convient ici de distinguer deux cas. 

La surface de charge a parfois des arêtes qui y 
occupent une position fixée. Par exemple, comme 
nous l’avons déjà noté, la solution du problème 
est souvent simplifiée si l’on passe de l'intensité des contraintes 
tangentielles 7 à la valeur voisine tax (paragraphe 1). Cela cor- 
respond au passage du cercle de von Mises sur le plan du dévia- 
teur à l'hexagone de Tresca — Saint-Venant (fig. 25). L’écoule- 
ment sur l’arête sera alors défini par une combinaison linéaire de 
courants de part et d'autre de l’arête. 

Dans le deuxième cas, la singularité revêt un caractère beaucoup 
plus essentiel. Notamment, on peut admettre qu’une singularité, 
point conique (fig. 29) apparaît au voisinage du point M de la 
surface de charge où a lieu la mise en charge complémentaire do;;. 
Il existe plusieurs théories relatives au développement de ces singu- 
larités sur les surfaces de charge [%%: #8. 7%], Les équations de la théorie 
de la plasticité deviennent dans ce cas extrêmement complexes. 
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Néanmoins, en principe, l’analyse des constructions de ce genre 
présente un intérêt indéniable. Les résultats expérimentaux sont 
un peu contradictoires et ne permettent pas pour le moment de se 
prononcer définitivement sur l'existence des points coniques. 


6. Considérations finales. Le développement de la théorie de la plasticité 
des milieux écrouissables est d’un grand intérêt pratique étant donné que nom- 
bre de métaux utilisés actuellement dans les constructions mécaniques sont 
sensiblement écrouissables. Comme il a déjà été noté, les théories du corps écrouis- 
sable exposées ci-dessus ne donnent pas la description complète du comporte- 
ment des métaux dans les conditions de mise en charge complexe. Par ailleurs, 
ces équations sont fort complexes ; leur application à la solution des problèmes 
concrets présente de grandes difficultés mathématiques. C’est pourquoi, dans 
les applications, on se base le plus souvent soit sur les équations de Prandti — 
Reuss (13.14) pour la condition de l’écrouissage isotrope, soit sur les équations 
de la théorie des déformations (14.23) pour la loi de la « courbe unique » (l’inten- 
sité des contraintes tangentielles étant la fonction de l'intensité des déforma- 
tions de cisaillement, paragraphe 12). La loi de l’écrouissage isotrope est vraie 
pour des voies de mise en charge relativement simples. Le schéma de la courbe 
unique n’est acceptable que dans des limites encore plus étroites. La solution 
des problèmes aux limites, sur la base des deux théories, est en fait limitée 
au cadre de la mise en charge «relativement simple ». Il ne semble pas que l'on 
puisse formuler cette condition de manière plus précise. La confrontation des 
solutions existantes, trouvées suivant les deux théories, témoigne d'habitude 
de petites divergences. 

Le problème des déformations plastiques est très important pour les mises 
en charge cycliques. Les résultats expérimentaux portant sur ce sujet sont 
donnés dans le livre de V. Moskvitine ['#]. On y trouve également un schéma 
d’application des équations de la théorie des déformations à la description de 
ces phénomènes. Les relations décrivant la mise en charge multiple du milieu 
élasto-plastique sur la base d'une théorie de l’écoulement qui est plus conforme 
du point de vue physique, ont été obtenues dans l’article de R. Aroutiounian et 
A. Vakoulenko fs]. Les auteurs partent des équations de la surface de charge 
(17.6) tout en définissant Îcs « coordonnées du centre » a;; par des relations 
différentielles quelconques. Les résultats théoriques s'accordent de manière 
satisfaisante avec les données expérimentales. 

Pour des voies de mise en charge plus complexes, les théories exposées 
du corps écrouissable s'avèrent souvent insuffisantes. 

Dans ces conditions, il est donc naturel d'essayer de sortir du cercle des 
notions formelles introduites, relatives à la surface de charge et à la loi associa- 
tive de l'écoulement, et d'examiner d’autres aspects pour l'élaboration de la 
théorie du milieu écrouissable. On développe des procédés variés pour résoudre 
ce problème. L'analyse de ces théories sortant du cadre du présent ouvrage, nous 
ne fournirons donc que des renvois bibliographiques. 

Notons tout d'abord le cycle des travaux {[°%!,5,%8,8] où l'on fait appel 
aux méthodes de la thermodynamique des phénomènes irréversibles, qui fut 
développée dans les années de l'après-guerre, pour établir les structures des 
relations de la déformation plastique. 

L'autre voie consiste à imposer des restrictions suffisamment générales 
à la structure des équations tensorielles. Les conditions pour lesquelles les 
tenseurs peuvent être représentés par des vecteurs ont été notées précédemment 
(paragraphe 16). A. Iliouchine Le] distingua la classe des relations tensorielles 

résentant un énoncé vectoriel invariant correspondant. Ceci confère à l’ana- 
yse un caractère manifeste, mais insuffisamment général. 

Enfin, il convient de mentionner les soi-disant « théories physiques de la 
plasticité » dans lesquelles les propriétés du milieu sont déduites sur la base de 
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l’analyse de la déformation des cristaux particuliers. Une théorie de ce type 
(« théorie du glissement ») a été proposée par Batdorf et Budianski {X°] pour 
l’état de contrainte complexe. Le métal est constitué de cristaux distribués 
irrégulierement. Un glissement plastique, suivant certains plans, se produit 
dans chacun d’entre eux. La prise de la moyenne statistique sur les glissements 
conduit aux relations « contrainte-déformation » présentant une structure 
complexe. Des variantes quelque peu différentes de la théorie du glissement 
sont développées dans les travaux de A. Malmeister [1%] et d’autres auteurs. 
Notons que les équations de la théorie du glissement admettent une explica- 
tion purement phénoménologique [11], 
Les équations de Batdorf — Budianski, en dépit de leur complexité, ne 
petenDent pas à décrire plusieurs propriétés importantes (par exemple, l’effet 
e Bauschinger). Il convient de continuer à approfondir la théorie pour tenir 
compte de cet effet. 


18. POSTULAT DE DRUCKER. CONVEXITÉ DE LA SURFACE DE CHARGE. 
ARGUMENTATION DE LA LOI ASSOCIATIVE DE L'ÉCOULEMENT 


1. Condition d'écrouissage et postulat de Drucker. Dans les para- 
graphes précédents, on s’est penché à plusieurs reprises sur le cas 
du milieu écrouissable. Il s’agissait en fait d’un milieu pour lequel 
la limite élastique croissait au cours de la déformation. Cependant, 


Fig. 30 


la définition rigoureuse de l’écrouissage n'avait pas été faite. Et 
pourtant, les exemples simples nous convainquent de la nécessité 
qu'il y a de donner une définition plus nette du matériau écrouissable. 
Sur la fig. 30, les courbes ©, e symbolisent la liaison existant entre 
les contraintes et les déformations. 

Dans Île cas a)le matériau est vraiment écrouissable. 
La mise en charge complémentaire Ao >> 0 provoque ici une défor- 
mation complémentaire Ae > 0, le produit Aa-Ae > 0; la con- 
trainte complémentaire Ao > 0 accomplit pour la déformation 
complémentaire Ag > O un travail positif qui est représenté sur 
le dessin par le triangle hachuré. Nous conviendrons qu'un tel 
matériau sera appelé matériau stable. 

Dans le cas b), la courbe de déformation a une branche 
descendante, la déformation se poursuit pour une contrainte décrois- 
sante. Sur cet intervalle, la contrainte complémentaire Ao accom- 


18.] POSTULAT DE DRUCKER 89 


plit un travail négatif, c.-à-d. que Ao-Ae << 0. Un tel matériau 
sera considéré instable. 

Dans le cas c),la déformation décroiît avec l’augmentation 
de la contrainte, avec en même temps Ao -Ae << 0. Dans le cadre 
du modèle mécanique, ce cas est en contradiction avec la loi de 
conservation de l'énergie, car il permet de fournir un travail utile 
« gratuis » (par exemple, avec une charge complémentaire AP. la 
barre soumise à la traction soulève légèrement la charge ?). 

La déformation des matériaux réels ne correspond qu’au premier 
de ces cas. Le postulat de Drucker généralise les raisonnements cités 
et donne une détermination appropriée de 
l’écrouissage. 

Envisageons  l’élément d’un milieu 
écrouissable, qui se trouve dans un état de 
contrainte initial quelconque 0%;. Appliquons 
maintenant à cet élément des contraintes 
complémentaires (généralement de valeur 
arbitraire) et supprimens-les ensuite. On 
suppose les transformations suffisamment 
lentes pour pouvoir considérer le phéno- 
mène comme isothermique. On postulera 
alors que 

1. En cours de mise en charge, les con- Fi 

; : : - ig. 31 
traintes complémentaires produisent un tra- 
vail positif. 

2. Les contraintes complémentaires exécutent un travail positif 
pour le cycle entier de la mise en charge complémentaire et de la 
décharge si les déformations constatées étaient plastiques. Pour le 
matériau écrouissable, le travail ne sera nul que pour des déformations 
purement élastiques. 

Soulignons une fois de plus qu’il ne s’agit pas du travail de la 
somme des contraintes mais de celui des contraintes complémentaires 
associées aux déformations supplémentaires. Revenant au cas b) 
de Îla fig. 30, on constate que le travail de la contrainte © est 
positif (c.-à-d. que oAe >>0), bien que Ao-Ae << 0. Conformément 
au postulat de Drucker, la poursuite de la déformation plastique: 
d'un corps écrouissable nécessite l’application d'efforts supplémen- 
taires. 

Le postulat de Drucker conduit à des inégalités importantes. 

Soit Z la position instantanée de la surface de charge (fig. 31). 
Examinons une voie de chargement quelconque À —— B— C. Au 
point initial À correspond l’état de contrainte initial of; à l’inté- 
rieur ou à la surface Z. Le point B (état de contrainte 0o;;) se: 
trouve sur la surface ©. Une charge complémentaire do;; infiniment 
petite est produite au point B. Elle a pour l'effet respectivement 
la déformation élastique def; et la déformation plastique def. 
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£” désigne une nouvelle position voisine de la surface de charge. 
Revenons maintenant au point À par une voie quelconque C —+ À. 
Conformément au postulat de Drucker, le travail des contraintes 
complémentaires pour le cycle entier sera positif, c.-à-d. 


® (ouy— 03) dei; > 0. 


Pour la voie fermée ABCA, le travail des contraintes complé- 
mentaires est nul pour les déformations élastiques def;, par conséquent, 


$ (O1 — 0%;) dei; > 0. 


La déformation plastique n'ayant lieu que sur un intervalle infini- 
ment petit B—C, la dernière inégalité prend la forme 


(oi — 0) der; > 0. (18.1) 


Cette inégalité est parfois appelée principe local du maximum. Pour 
le matériau écrouissable, l'égalité à zéro n’est possible qu'en l’absence 
des déformations plastiques. 


b) 
a) 


Fig. 32 
Envisageons maintenant un autre cycle pour lequel l'état de 
-contrainte initial sera l’état o;; répondant au point B sur la surface 
de charge ©. Alors, en vertu du postulat de Drucker, on a: 
Pour la mise en charge B—C 


doi de; > 0. (18.2) 
Pour le cycle mise en charge-décharge B— C—B 
doi; dei; > 0 (18.3) 


(étant donné que le travail de déformation élastique est nul en 
cycle fermé). 

2. Convexité de la surface de charge et nécessité de la loi associa- 
tive de l'écoulement. Conformément à l'inégalité (18.1), le produit 
scalaire du vecteur des contraintes complémentaires 6;; — 6; (vecteur 


AB de la fig. 32) par le vecteur des accroissements de la déformation 
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plastique def; est positif. Par conséquent, dans n’importe quel cas, 
ces vecteurs forment entre eux un angle aigu. Il en découle la con- 
vexité de la surface de charge et la loi associative de l'écoulement 
(c.-à-d. la normalité de vecteur de, à la surface ©). 

En effet, soit une surface de charge Z convexe (c.-à-d. que 2 
se trouve d’un côté du plan tangent (fig. 32, a) ou du plan de réfé- 
rence, comme c'est le cas du prisme hexagonal de Tresca — Saint- 
Venant). La condition (18.1) ne sera satisfaite que si le vecteur 
dei; est normal à Z ; sinon il se trouvera toujours un vecteur 6;; — 6%; 


Fig. 33 


formant un angle obtus avec def. Notons que def; dépend de la 
configuration de la surface de charge Z et non pas du choix du 
point À à l'intérieur de ©. 

Par ailleurs, si la surface Ÿ n’est pas convexe (fig. 32, b), alors, 
indépendamment de la pente du vecteur def; par rapport à la surface 
Z, on peut toujours trouver un point À pour lequel la condition 
(18.1) ne sera pas vérifiée. 

La condition (18.1) impose aussi des restrictions déterminées 
à l’écoulement plastique le long des arêtes de la surface de charge 
ainsi que dans les points coniques de cette dernière. On a déjà admis 
dans le paragraphe 17 que l’écoulement sur les arêtes est une combi- 
naison linéaire des courants de part et d'autre de l’arête, c.-à-d. 
que le vecteur def, est perpendiculaire à l’arête et qu'il se trouve 
à l’intérieur de l’angle formé pa: les normales à © de part et d'autre 
de l’arête (fig. 33, a). Cette situation découle maintenant de la 
condition (18.1). Dans le cas du point conique, le vecteur écoulement 
def; doit pour la même raison se trouver à l’intérieur du cône formé 
par les normales à la surface de charge, au voisinage du sommet 
(fig. 33, b). 

3. Cas de la plasticité parfaite. Nous avons déjà noté dans le 
paragraphe précédent que le cas de la plasticité parfaite, quand la 
surface de charge (d'écoulement) Z est fixée, représente le cas limite 
de l’écrouissage si toutes les surfaces de charge consécutives tendent 
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vers leur position initiale. Si l’on envisage la courbe de déforma- 
tion ©, &, symbolisant la liaison entre les contraintes et les défor- 
mations, nous aurons alors pour le corps parfaitement plastique 
AG — 0, par conséquent, Ao-Ae — 0. La mise en charge complé- 
mentaire do;; sera alors dans le plan tangent à la surface d’écoule- 
ment. La condition de positivité du travail des contraintes complé- 
mentaires doit être remplacée par la condition de non-négativité 
de ce travail. Le postulat de Drucker, avec une telle extension, 
reste également valable pour le matériau parfaitement plastique. 
L'inégalité (18.1) étant vérifiée avec le signe >, la surface d'écoule- 
ment doit être convexe. Il en sera de même du vecteur de l’écoulement 
plastique def; qui sera normal à la surface d’écoulement, illustrant 
ainsi la loi associative de l'écoulement. 
Dans le cas de la plasticité parfaite, la condition (18.3) est 
remplacée par l'égalité 
do; de”, —0 (18.4) 


exprimant l’orthogonalité des vecteurs qu'elle comprend. Cette 
condition satisfait au phénomène de mise en charge B —+ C et au 
cycle tout entier B — C — B. 

4. Considérations finales. Le postulat de Drucker, généralisant 
essentiellement de simples faits, conduit à des conclusions importan- 
tes concernant la convexité de la surface de charge et la néces- 
sité de la loi associative de l’écoulement plastique. Il est évident 
que l’on peut maintenant construire les équations de la plasticité 
d’une autre façon que dans les paragraphes précédents. En effet, 
il suffit pour cela de partir de la notion de la surface de charge et 
d'adopter le postulat de Drucker ainsi que la condition de continuité 
(paragraphe 17). Les équations de l’écoulement plastique, examinées 
au paragraphe 13, découleront nécessairement de ces hypothèses. 

Notons, enfin, que les inégalités (18.1). (18.2) résultant du 
postulat de Drucker permettent aussi d'aborder sans difficultés 
l'établissement des théorèmes d’unicité et des principes d’extre- 
mum (chapitre VIII). 


19. SUR LES ÉQUATIONS DE LA THERMOPLASTICITÉ 


Les éléments de nombreuses machines et installations sont sollici- 
tés dans des conditions de température élevée et souvent transitoire. 
Les déformations plastiques sont fréquentes pour ces conditions. 
L'analyse du comportement plastique des métaux se complique 
notablement s’il y a un champ de température du fait que la limite 
d'écoulement dépend de cette dernière. Par la suite, on suppose 
que la température ne soit pas trop élevée et on peut donc négliger 
les déformations dues au fluage à chaud. Cette condition peut être 
affaiblie si la déformation se produit dans un petit intervalle de 
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temps, car dans ce cas les déformations dues au fluage ne parviennent 
pas à se développer et on peut les négliger. 

1. Equations de la théorie de l'écoulement plastique. Si la tem- 
pérature varie, le changement relatif de volume est défini par la 
relation connue 

e — 3ko + 3406, (19.1) 


où k est le coefficient de compression volumique, & le coefficient 
de dilatation thermique linéaire et 6 la température. 

Les composantes du déviateur des déformations e;; ne comprennent 
pas évidemment de dilatations thermiques, par conséquent, les 
accroissements de ces composantes seront la somme des accroisse- 
ments des composantes de la déformation élastique et de la défor- 
mation plastique: 


de;; = dei; + de:. (19.2) 


Les composantes des déviateurs des contraintes et des défor- 
mations élastiques sont liées par la loi de Hooke, c.-à-d. 


dé; = mr di (19.3) 


où G est le module de glissement (coefficient d’élasticité transversale). 

Envisageons maintenant les composantes plastiques deï;. Comme 
pour le cas isothermique, la théorie repose sur la notion de surface 
de charge Ÿ se trouvant dans l’espace des contraintes et limitant le 
domaine des déformations élastiques. Dans le cas non isothermique, 
la surface de charge dépend encore de la température, c.à-d. 
qu'elle sera définie par une relation de la forme 


f (si, 8,q, ...)=0. (19.4) 


Bornons-nous à envisager le cas simple de l’écrouissage isotrope 
correspondant à la condition (17.2). On peut alors écrire l’équation 
de la surface de charge sous la forme 


Î=Sijsiÿ — @ (q. 8) = 0. (19.5) 


Si la déformation plastique continue à se développer. le point 
figuratif se trouve sur la surface de charge (19.5) et en conséquence 


of ôf , Of 


Examinons le critère de la mise en charge et de la décharge. 
Désignons par d’f les deux premiers termes dans (19.6). 

La décharge. Dans ce cas. le point figuratif se précipite à l’inté- 
rieur de la surface de charge, c.-à-d. que df << 0; les déformations 
plastiques restant invariables, on a par conséquent dq = 0 et 


5 dt à 1 of 
d'f = dsiy + d8 < 0. 
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Les changements neutres. df — 0 si le point figuratif se déplace 
sur la surface de charge Z. À ce moment il n’y a pas de déformations 
plastiques, c.-à-d. dq — 0. On a alors des changements neutres. 
Dans ce cas 

r# _ Ôf df nn _ 
d on dsi5+ 5 d0 = 0. 

La mise en charge. S'il y a déformation plastique, le point figura- 
tif se trouve tout le temps sur la surface Z en déplacement, c.-à-d. 
df — 0. 

A la mise en charge plastique satisfait la condition 


, of 0f 
d'f = Er dsij +5 d0 > 0. 

Passons maintenant à l'énoncé des relations existant entre les 
accroissements des composantes de la déformation plastique. Comme 
dans le cas isothermique (paragraphe 17), ces accroissements doivent 
être proportionnels à la grandeur d’f qui caractérise le passage 
de la mise en charge à la décharge. Par la suite, on suppose valable 
aussi la loi associative de l'écoulement dans le cas non isothermique. 
Par conséquent, le vecteur accroissements def; doit être dirigé suivant 
la normale à la surface de charge © dans l’espace des contraintes, 
ce qui revient à dire que les grandeurs del; doivent être proportion- 
nelles aux cosinus directeurs de la normale à Ÿ, c.-à-d. aux dérivées 
ôf 


age Ainsi, 
dei; = 0 pour d'f<<0 (décharge), 
og 19.7 
de =g di pour d'f>0, | (19.1) 


où g > 0 est la fonction d’écrouissage caractérisant le degré atteint 
de l’écrouissage et dépendant de l’histoire de la déformation et de 
l’échauffement. La fonction g est liée à l’équation de la surface de 
charge (cf. paragraphe 17). 

On se heurte à des difficultés notables dans l'élaboration des 
équations de la thermoplasticité qui sont vérifiées dans les limites 
assez étendues de variations des contraintes et de la température. 
Les différents aspects de ce problème sont discutés dans les ouvra- 
ges [*3. 78, 88, 90]. 

2. Cas de la plasticité parfaite. S'il n’y a pas d’écrouissage, la 
surface d'écoulement sera définie par l'équation 


Î (sus, 6) = (. 


Notamment, pour la condition d'écoulement de von Mises: 


f=+ si —K (0) —0, (19.8) 
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où la limite d'écoulement k est une fonction de la température 0. 
Conformément à la loi associative de l’écoulement (16.7) et à la 
condition (19.8), on trouve: 


dei; —0 pour la décharge, | 
dei; = dhesi; pour f—0 et df=0, 


où le facteur dÀ est proportionnel à l’accroissement du travail de dé- 
formation plastique. 

3. Equations de la théorie des déformations. Comme dans la 
théorie de l’écoulement, le changement relatif de volume est déter- 
miné ici par la relation (19.1), tandis que les composantes du dévia- 
teur des déformations représentent la somme des composantes de 
la déformation élastique et de celles de la déformation plastique : 


er = ef; + ef. (19.10) 
Les composantes du déviateur des déformations élastiques satis- 


font à la loi de Hooke (19.3). Pour les composantes du déviateur 


des déformations plastiques, nous avons des relations analogues aux 
formules (14.5): 


(19.9) 


À; = Pi, (19.11) 


où, dans le cas d’écrouissage, @ = p (7, 0). Les défauts de la théorie 
des déformations sont encore plus apparents dans le cas non isother- 
mique. Les variations finies de la température ont pour effet de 
mener à une déformation plastique univoque. Néanmoins, la théo- 
rie des déformations trouve des applications courantes pour le calcul 
des contraintes thermiques au-delà de la limite élastique. Cependant, 
on doit en même temps respecter des restrictions notables : la mise 
en charge doit être voisine de la mise en charge simple et la tempé- 
rature doit varier monotonement. 

Dans ce qui précède, nous avons examiné un cas d'écrouissage. 
S'il s’agit de la plasticité parfaite, la fonction @ reste indéfinie, 
mais on ajoute la condition d'écoulement (par exemple, la condition 
de von Mises (19.8)). 

4. Considérations finales. D'habitude, dans les problèmes ther- 
miques, il ne faut pas négliger les déformations élastiques. Néan- 
moins, on peut, dans certains cas d'écoulement plastique développé, 
utiliser un schéma rigide-plastique. 

De même que dans le cas isothermique, on peut envisager les 
surfaces de charge (d’écoulement)singulières. On peut, par exemple, 
considérer le prisme hexagonal de Tresca — Saint-Venant. Les idées 
précédentes se conservent pour l’écoulement sur l’arête (paragra- 
phes 16 et 17). 

Le lecteur trouvera les solutions des problèmes particuliers et les 
généralisations suivantes dans la littérature spéciale consacrée à la 
thermoplasticité [4 71. 88. 90], 
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Exercices du chapitre II 


1. Etablir la condition de plasticité de von Mises pour le cas de la défor- 
mation symétrique axiale d’un tube à paroi mince (paragraphe ‘). 

2. Etablir la condition de plasticité de Tresca — Saint-Venant (tax = 
— const) pour une enveloppe ohérique fermée mince, sollicitée par une pres- 
sion interne. 

3. Soit une enveloppe sphérique fermée mince, faite d'un matériau écrouis- 
sable, qui est soumise à l’action de la pression interne. Trouver la relation 
entre la pression et les variations du diamètre de l’enveloppe. 

4. Les équations de la théorie des déformations (paragraphe 14) et de la 
théorie de l'écoulement (paragraphe 13) sont équivalentes en traction mono- 


axiale. Expliquer alors comment sont liées les fonctions g(T) et F (T)? 

5. Soit une feuille plane uniformément étendue dans toutes les directions 
suivant son plan. Etablir pour cette feuille la condition d'écoulement de von 
Mises et de Tresca — Saint-Venant. 

6. Soit une feuille mince et plane, se trouvant dans le plan x, y et soumise 
à la traction uniforme g dans la direction des x et à la compression uniforme p 
dans la direction des y. Etablir les conditions d'écoulement de von Mises et 
de Tresca — Saint-Vanant. Comment seront orientés les éléments de surface 
sollicités par une contrainte tangentielle maximale? 

7. Dans le plan des contraintes principales 0,, 0, la courbe d'écoulement 
est définie par les conditions |o11—0,, | 0:| = ©6,. Ecrire les équations 
d'écoulement dans différents régimes selon la foi associative. 

8. Trouver la fonction d'écrouissage g dans le cas d’une surface de charge 


de la forme (s;; — ce;) (s:5 — ce.) = x. 


CHAPITRE IIl 


ÉQUATIONS D’ÉQUILIBRE 
ÉLASTO-PLASTIQUE. 
PROBLÈMES ÉLÉMENTAIRES 


20. SYSTÈME D'ÉQUATIONS D'ÉQUILIBRE PLASTIQUE 


Dans les domaines de la déformation élastique auxquels satis- 
fait la loi de Hooke, les champs de contraintes et de déformations sont 
décrits par les équations de la théorie de l’élasticité. 

Dans les domaines de la déformation plastique, les équations 
applicables sont celles de la théorie des déformations plastiques ou 
de la théorie de l'écoulement plastique (ou, peut-être encore, des 
relations plus complexes). Les systèmes d'équations caractérisant 
les champs de contraintes et de déformations y sont bien plus 
complexes. Nous examinerons donc brièvement ces systèmes. 

1. Théorie de la déformation plastique. Pour la mise en charge 
on obtient, dans ce cas, des équations qui ressemblent à un certain 
degré, quant à leur forme, aux équations de la théorie de l’élasticité. 
Ici, on peut également indiquer les équations d'équilibre plastique 
ne contenant que les déplacements ou les contraintes. 

Les équations différentielles d'équilibre relatives aux déplace- 
ments, qui généralisent les équations connues de Lamé dans la théo- 
rie de l’élasticité, pourront être établies comme suit. Profitons des 
formules (14.17) : 


oIl 


où le potentiel du travail de déformation II est une fonction des com- 
posantes de la déformation. Introduisant (20.1) dans l’équation'd’équi- 
libre (4.2), on en vient au système de trois équations: 

Ô AT 

Eliminant de cette équation les composantes de la déformation à 
l’aide des formules (2.3), on obtient un système de trois équations 
différentielles non linéaires aux dérivées partielles de deuxième ordre 
par rapport à des fonctions inconnues u,. Les systèmes seront diffé- 
rents pour l’état d'écoulement et pour l’état d’écrouissage en raison 
de la diversité des potentiels du travail de déformation. Les équations 
7—0853 
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(20.2) se réduisent aux équations différentielles de Lamé si on prend 
pour II l’expression du potentiel élastique (14.16). 

Pour obtenir un système d'équations exprimées en composantes 
de la contrainte, il faut joindre aux équations différentielles d'équi- 
libre des relations analogues aux identités de Beltrami — Mitchell 
de la théorie de l’élasticité. A cet effet, on introduit les composantes 
de la déformation découlant des équations de Hencky (14.6) dans 
les conditions de compatibilité de Saint-Venant (2.16). En outre, 
on rattachera en même temps à l’état d'écoulement la condition de 
plasticité de von Mises qui est nécessaire pour définir la fonction 1j. 
A l’état écroui, la fonction 1 sera définie directement par les con- 


traintes 2 = g (7), ce qui rend superflue la relation complémentaire. 

Les systèmes d'équations correspondants ne sont pas développés 
ici en raison de leur complexité; pour les problèmes particuliers il 
est plus commode d'établir les équations directement. 

Il va de soi que les méthodes classiques de l’intégration des équa- 
tions de la théorie de l’élasticité ne sont pas applicables aux équa- 
tions différentielles d'équilibre plastique. Néanmoins, les équations 
envisagées se prêtent bien aux méthodes de solution numériques. 
On utilise aussi avec succès différents procédés d’approximations 
successives. Bien entendu, la réalisation de ces méthodes implique 
en général l'emploi d'ordinateurs. 

Nous indiquerons ici les modifications réussies de la méthode 
des différences finies dues’ à Southwell [f°]. Par la suite, les énoncés 
variationnels des problèmes aux limites correspondants peuvent 
eux aussi être utilisés dans l'élaboration des solutions approchées 
(cf. paragraphes 67, 68). 

On applique diverses variantes de la méthode des approximations 
successives pour résoudre les équations non linéaires de la théorie 
des déformations dans le cas de l’écrouissage. La solution des pro- 
blèmes de la théorie de plasticité se réduit alors à la solution d’une 
série des problèmes linéaires dont chacun peut être interprété comme 
un nn problème d’élasticité (« méthode des solutions élastiques » 
[°. 87]). 

Examinons brièvement quelques-uns de ces schémas. 

La méthode des charges complémentai- 
res. Ecrivons les relations (14.24) sous la forme 


ouy= (+ Oi+ 2Gei5) + 218 (T)— CJ sy. 


Les termes soulignés déterminent les écarts par rapport à la 
loi de Hooke. Introduisons ces relations dans les équations diffé- 
rentielles d'équilibre et dans les conditions aux limites (1.2), les 
termes dus à la présence de termes soulignés et transmis dans les 
seconds membres des équations étant considérés comme connus. 
Les équations obtenues peuvent alors être interprétées comme étant 
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des équations de la théorie de l'élasticité relatives aux déptaee- 
ments, mais avec des forces de volume et de surface complémentaires. 
A l’approximation d’ordre zéro, on pose ces charges, complémen- 
taires égales à zéro et on résout le problème de la théorie de l’élasti- 
cité. Les valeurs trouvées de u® sont introduites dans les seconds 
membres et l’on résout le problème de la théorie de l’élasticité avec 
les charges complémentaires calculées pour déterminer la première 
approximation, etc. 

La méthode des déformations complé- 
mentaires. Ecrivons les relations (14.23) sous la forme 


et résolvons le problème par rapport aux contraintes. Les équations 
différentielles d'équilibre et les conditions aux limites (1.2) reste- 
ront sans changement, tandis que les équations de la continuité con- 
tiendront des termes supplémentaires que l’on peut interpréter com- 
me des déformations complémentaires et déterminer par les appro- 
ximations successives. 

La méthode des coefficients variables 
d'élasticité. On écrit le système d'équations sous la forme 
d'équations de la théorie de l’élasticité à « coefficients d'’élasticité » 
variables et l’on applique la méthode du calcul pas à pas. 

La convergence des méthodes exposées n’est étudiée qu’en partie. 

2. Théorie de l'écoulement plastique. Les équations sont ici 
beaucoup plus compliquées. Les équations de l’écoulement plastique 
renfermant les composantes de la contrainte et les accroissements 
infiniment petits de ces composantes, et d'ailleurs, comme nous 
l'avons déjà noté, sous une forme non intégrable, en principe il ne 
semble pas possible de pouvoir résoudre ces équations par rapport 
aux contraintes. Par conséquent, on ne peut pas établir un système 
d'équations relatives aux déplacements, analogue à (20.2). 

Il est possible d'établir un système d'équations ne comportant 
que les contraintes; cependant, outre les dérivées des composantes 
de la contrainte suivant les coordonnées, il renfermera aussi les 
dérivées des accroissements infiniment petits des composantes de 
la contrainte suivant les coordonnées. 

Dans les problèmes particuliers, on emploie d’habitude diffé- 
rents procédés d'intégration numérique en suivant pas à pas l’évolu- 
tion de l’état plastique pour les petits accroissements successifs du 
paramètre de la charge. On peut trouver les exemples de tels cal- 
culs dans le livre de R. Hill [“’]. A chaque étape, il importe de ré- 
soudre un certain problème pour un corps anisotrope élastique à 
coefficients d'élasticité variables (ce problème est évidemment 
compliqué par les domaines éventuels de la décharge). 


7° 
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Le problème se simplifie dans une certaine mesure si l’on peut 
négliger les accroissements des composantes de la déformation élas- 
tique par comparaison avec les accroissements des composantes de 
la déformation plastique. 


21. CONDITIONS DE CONTINUITE À LA FRONTIÈRE 
DES DOMAINES ÉLASTIQUE ET PLASTIQUE 


Le corps se trouve entièrement dans un état élastique tant que 
l'intensité des contraintes tangentielles 7 n'aura atteint nulle part 
la limite d'écoulement +r,. En général, avec l'accroissement des 
charges, des domaines de plasticité se forment dans le corps où ils 

sont séparés du domaine élastique 
par la surface 


—=0 ou b= const = (21.1) 


si l’on part de la théorie des défor- 
mations plastiques, et par la surface 


An = 0 (21.2) 


si l’on se base sur les équations 
de la théorie de l'écoulement (!). 
Etudions les changements que 
subissent les composantes de la 
contrainte et de la déformation lors 
| du passage à travers la surface Z qui 
Fig. 34 sépare les domaines V, et V, des 
différents états du milieu. 
Traçons, en un point arbitraire de cette surface, un système des 
coordonnées rectangulaires x, y, z de manière que l’axe des z soit 
orienté suivant la normale à la surface À et que les axes des x et y 
se trouvent dans le plan tangent (fig. 34). Marquons les grandeurs 
se rapportant au domaine V, par un accent et celles du domaine V, 
par deux accents. 
Les équations d'équilibre de l'élément de surface 2 mènent 
évidemment aux conditions 


O0, Tir Tor Ty = Tys- (21.3) 


Nous supposerons que les déplacements sont des fonctions continues 
(c.-à-d. qu'il n'y a ni « fissures », ni « glissements »). Alors, l'arc 
arbitraire tracé sur la surface © doit présenter le même allongement 
quel que soit le côté dont on s'approche de Ë ; cette condition sera 


(:) Notons que @ et # (ainsi que 4) varient de façon continue, c.-à-d. 
qu’il y a un passage continu de l'état d'’élasticité à celui de plasticité. 


LL DÉFORMATIONS ET CONTRAINTES RÉSIDUELLES 101 


vérifiée si sur = 
[IR — Ex, € == Er Vxy = V'xy- (21 4) 


Envisageons tout d'abord les équations de la théorie des déjor- 
malions; nous avons ici = 0 sur Ÿ, et il découle alors des relations 
citées et des équations de Hencky 


Ox— V (Oy +02) = 0x— V (0, + 02), 
Oy— V (0x+ 02) = 0y— V (0%: + 02), (21.5) 


Try — Try 


Utilisant la première relation (21.3), on trouve des équations 
(21.5) que ox = 0%, 67 — 04, ce qui signifie que foutes les compo- 
santes de la contrainte sont continues sur la surface de séparation 3. 
Il résulte alors de l'équation de Hencky que toutes les composantes de 
la déformation sont elles aussi continues sur ©. 

Adressons-nous maintenant aux équations de la théorie de l'écou- 
lement plastique. Les composantes de la déformation plastique 
seront nulles pour les éléments se trouvant sur Z du côté de la zone 
plastique. Envisageons un point quelconque du milieu; ce point 
éprouve tout d’abord une déformation élastique et, sous charges crois- 
santes, lorsque sera atteinte la limite d'écoulement, la surface de 
séparation Z s'approchera du point en question. Les composantes 
de la contrainte et de la déformation des deux côtés de la surface Z 
sont liées par la loi de Hooke compte tenu du fait qu'il y a un pas- 
sage continu de l’état élastique à l’état d'écoulement. Mais alors 
les raisonnements se rapportant au cas précédent sont entièrement 
valables au même titre que les conclusions selon lesquelles toutes 
les composantes de la contrainte et de la déformation sur Z sont 
continues. 

Une analyse analogue permet également d'établir la continuité 
des composantes de la contrainte et de la déformation lorsque l’on 
passe de l’état d'écoulement à celui de l’écrouissage. 


22. DÉFORMATIONS ET CONTRAINTES RÉSIDUELLES 


Si, lors de la mise en charge, le corps éprouve une déformation 
hétérogène, la décharge sera en général accompagnée non seulement 
des déformations résiduelles, mais aussi des contraintes résiduelles. 

Supposons qu’à l’état de charge maximale (ce qui peut être repré- 
senté schématiquement par le point B sur la fig. 18, a) suivi d’une 
décharge correspondent des forces extérieures : forces de volume F, 
forces de surface Fa; composantes de la contrainte 0; ;et composantes 


de la déformation &;;. Lors de la décharge le corps obéit à la loi de 
Hooke (paragraphe 11). Supposons que la décharge se termine par 
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une réduction à zéro de toutes les forces extérieures, le corps recevra 
alors les contraintes résiduelles o°; et les déformations résiduelles e?;. 
Considérant les déformations comme étant petites, on admet que la 
décharge soit réalisée par l’application des forces inverses — #4 
ot — F,. 

On peut considérer les contraintes o;; et déformations &:; de 
départ comme des contraintes et déformations initiales (propres) 
quelconques du corps. Il est notoire que, pour les petites déformations 
élastiques (quand le principe de superposition des sollicitations des 
charges est généralement valable), la présence de contraintes et défor- 
mations initiales est sans effet pour les valeurs des contraintes et 
des déformations engendrées par les forces extérieures. Autrement 
dit, on peut déterminer les déformations et contraintes élastiques 
dues aux forces extérieures en considérant qu’il n'y a aucune con- 
trainte ou déformation initiale dans le corps (!). 

Ainsi, on peut trouver les contraintes of; et les déformations €? 


répondant aux forces appliquées imaginaires — F et — F, sans 
tenir compte de la distribution initiale des contraintes 6,, et des 
déformations e;,. Grâce à la possibilité de la superposition, les con- 
traintes et les déformations résiduelles sont égales aux sommes res- 
pectives suivantes: 


Oij= OO; is = Eij + Ets. (22.1) 
Les déplacements résiduels u? seront évidemment égaux à 


u9= U; + ut. (22.2) 


Les résultats gardent leur signification {ant que la loi de Hooke 
ne sera pas perturbée à la décharge, c.-à-d. tant que l'intensité des 
contraintes résiduelles T° ne dépassera pas 
une certaine valeur dépendant des propriétés 
du matériau. Si cette condition n’est pas 
vérifiée, la décharge est accompagnée de 
déformations plastiques secondaires. L'ana- 
lyse de la décharge est dans ce cas nota- 
blement compliquée (cf. [18.86]). 


En guise d'exemple simple, envisageons un 

Fig. 35 système de trois barres de longueur ! identique 

et de section F égale (fig. 35). Admettons que 

la barre verticale est de trop et soit z la contrainte dans cette barre. Partant 
des conditions d'équilibre, on trouve que les contraintes dans les barres 


() En raison de quoi dans la théorie de l’élasticité, il est admis qu'il n'y 
a dans le corps ni déformations, ni contraintes en l'absence de forces extérieures 
(hypothèse sur l'état naturel du corps). 
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sont 
P 
4=SS=P—Zi ST; P= (22.3) 


Pour le système élastique, nous avons 
s SE Si =S nn Pre (22.4) 
2 3 P; 1—3— 3 P ’ P 2 8° L 


Si p = C,, la barre 2 passe à l’état plastique et alors s, = 6,. Les con- 
traintes dans les barres du système élasto-plastique sont égales à 


Sa 2—=0Os; S1= 53 P—Og. (22.5) 
Cette solution est vraie tant que NH = 53 < 6, ; la charge limite est atteinte 


lorsque 5, = 55 = o, et l’ensemble du treillis Dis à l’état plastique. Ainsi, 
P < 204- 


Déduisant les contraintes élastiques (22.4) de (22.5), nous trouverons les 
contraintes résiduelles 


ne 2 
SO Pi AS 7 PO (22.6) 


Par suite de la condition p < 20,, dans l'exem nie envisagé, il n’y aura 
pas de déformations plastiques secondaires à la décharge. 
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Le corps est dans un état élastique lorsque les charges qui le 
sollicitent sont suffisamment petites. La croissance des charges y fait 
apparaître des domaines de déformation plastique; pour les maté- 
riaux non écrouissables examinés dans ce paragraphe ce seront les 
domaines d'écoulement. Leurs frontières, inconnues a priori, sont 
déterminées en partant des conditions de continuité (paragraphe 21). 
Les difficultés mathématiques auxquelles se heurte la solution de 
tels problèmes composés sont très importantes. On n'en connaît 
la solution que pour les cas les plus simples. Les simplifications éven- 
tuelles ultérieures de l’énoncé du problème acquièrent donc une im- 
portance majeure. 

Il convient de mentionner avant tout l'hypothèse souvent uti- 
lisée de l'’incompressibilité du matériau (k = 0). Cela conduit à une 
simplification notable des équations et représente une approxima- 
tion fort bien acceptable dans de nombreuses questions. Cependant, 
la difficulté essentielle, qui réside dans la nécessité de résoudre le 
problème composé élasto-plastique, n'est pas éliminée. 

Le schéma d’un corps rigide-plastique a reçu dernièrement un 
développement notable. Dans ce schéma, les déformations élastiques 
sont totalement négligées. Alors les équations de l’état plastique se 
simplifient notablement; ce seront, par exemple, les équations 
de Saint-Venant — von Mises (13.12). 
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Autrement dit, on adopte une valeur infinie pour le module 
d’élasticité (£ — co), ce qui correspond au passage de la courbe de 
déformation ayant un tronçon élastique (fig. 36, a) à la courbe de 
déformation n'ayant qu'un seul palier d'écoulement (fig. 36, b). 
Les pointillés avec les flèches figurant sur ces dessins montrent, 
dans les deux cas, comment se produit la décharge. 

La question ainsi posée, le corps restera totalement indéformable 
(« rigide ») tant que l’état de contrainte n'aura commencé à satis- 
faire à la condition d'écoulement dans un point quelconque du sys- 
tème et l'écoulement plastique ne deviendra possible. Certaines 


T 


Fig. 36 


parties du corps restant rigides, il faudra trouver, pour les zones 
plastiques, des solutions telles que les vitesses à leurs frontières 
correspondent aux vitesses de mouvement des parties rigides. 

Il est naturel que ce schéma ne soit pas toujours applicable. 
Il mènera à une solution approchée convenable si le domaine plas- 
tique est tel que rien ne s'oppose au développement des déforma- 
tions plastiques. Le problème de l'extension d’une plaque ayant 
un orifice suffisamment grand (fig. 102 et 103) peut en servir d’exem- 
ple ; la déformation plastique y est localisée dans la section affaiblie. 
Ceci implique que les déformations plastiques peuvent surpasser 
notablement les déformations élastiques et justifie donc l'appli- 
cation du schéma du corps rigide-plastique. 

S'il se trouve que le domaine plastique est renfermé dans un 
domaine élastique (comme c’est le cas d’un espace avec une cavité 
sphérique sollicité par une pression intérieure, fig. 41) ou que l’écou- 
lement plastique rencontre des obstacles par suite des particularités 
de la géométrie du corps ou en raison du caractère spécial des con- 
ditions aux limites, le schéma du corps rigide-plastique peut conduire 
à des erreurs appréciables. 


24.] FLEXION ÉLASTO-PLASTIQUE DES POUTRES 105 


L'interprétation successive du schéma du corps rigide-plastique 
est liée à une série de difficultés. Notons, avant tout, que la solu- 
tion élaborée suivant ce schéma risque en général de ne pas coïncider 
avec la solution d’un problème élasto-plastique similaire pour £ — co. 
En maintes occasions (pour la flexion pure d’une barre par exemple), 
les domaines élastiques ne disparaissent que dans le cas d’une cour- 
bure infiniment grande, c.-à-d. que ce passage à la limite implique 
l'analyse des grandes déformations (ou l’énoncé de conditions par- 
ticulières pour la croissance simultanée de Æ). Il n'existe pas de théo- 
rèmes permettant de juger de l’affinité des solutions des problèmes 
élasto-plastiques et des problèmes rigides-plastiques. Par la suite, 
dans les parties rigides, les contraintes doivent avoir un caractère 
acceptable lorsqu'elles se prolongent de la zone plastique et ne pas 
atteindre la condition d'écoulement, c.-à-d. que l'inégalité T << +, 
doit être respectée. Cette condition est difficile à vérifier du fait 
que la distribution des contraintes dans les parties rigides est indé- 
terminée. L'absence d’unicité du champ des vitesses, caractéristique 
du schéma rigide-plastique, est liée à cette circonstance. 

Néanmoins, la conception du corps rigide-plastique a permis de 
construire plusieurs nouvelles solutions (non seulement pour les 
problèmes statiques, mais aussi pour les problèmes dynamiques; 
cf. par exemple le paragraphe 78), bien confirmées par les expériences, 
et de formuler plus correctement nombre de problèmes relatifs à 
la théorie de la plasticité. 

Pour conclure, nous notons que, comme pour le schéma du syste- 
me rigide-plastique (caractérisé par un palier d'écoulement), on intro- 
duit parfois le schéma d'un corps rigide susceptible d'écrouissage qui 
est montré sur la figure 36, d, pour le cas de l’écrouissage linéaire. 
Ici également on néglige entièrement les déformations élastiques. 
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Envisageons le problème de la flexion élasto-plastique des pou- 
tres ; pour des raisons de simplicité, admettons que la section de la 
poutre possède deux axes de symétrie (fig. 37). 

1. Flexion pure. Envisageons la flexion pure d’une poutre de 
section constante pour laquelle toutes les composantes du tenseur des 
contraintes, sauf ©., sont nulles, ©, n'étant d’ailleurs que la fonc- 
tion de la coordonnée y. Pour la poutre élastique, nous avons 


M 
Ox = TT Y 


où M est le moment de flexion et J, le moment d'inertie de la sec- 
tion. 
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En l'absence d’écrouissage, dans les zones plastiques nous avons 
conformément à la condition d'écoulement 


[OL] = Os 
Il est évident que la mise en charge de chaque élément est simple 


lorsque M croît et que, par conséquent, l’on peut se fonder sur les 
équations de la théorie des déformations. 


Section . Section 
élastique elasto-plastique 


re ges: 
deformations. %% 


plastique. 
: 


Fig. 37 


Il est facile de voir que, selon l’hypothèse des sections planes 
et les équations relatives à cette théorie, les composantes de la défor- 
mation seront 


dv 1 k 
Ex = — "a V: Ey = = — 7 Ext 5 Os Veau = Vu: = Yx: = 0, 


où v = v (x) est le déplacement de l'axe de la poutre (flèche). Les 
composantes du tenseur des déformations étant des fonctions linéai- 
res de la seule coordonnée y, les identités de Saint-Venant sont 
vérifiées. Il en est de même des conditions de continuité sur la sur- 
face de séparation. Ainsi (1), 


y 
= À Vs pour [y|<, (24.1) 
Osesign y pour |[y|>£, 


où Gest la distance dans la section donnée entre le plan neutre de 
la poutre et la zone de plasticité permanente. Le moment de flexion 
M est supposé positif ; s’il est négatif, on mettra le signe moins de- 
vant Os. 


(*) La fonction sign y est définie par les égalités : sign y = +1 poury > 0, 
sign y = —1 pour y < 0, sign 0 = 0. 
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Le moment des contraintes est égal au moment de flexion 


M = F J+08Sp, (24.2) 


où J, est le moment d'inertie du noyau élastique et ER le moment 


statique de l’une des zones plastiques par rapport à l’axe des z: 
b h 
Je=2 | b(y)ydy, S,=2 | b (y) y dy. 
0 [* 


Ici, b (y) est la largeur de la section et 2h, la hauteur totale du profil. 
Ainsi. à une section: de forme donnée répond la relation déterminée 
M = M (Ë), ou, inversement, & = & (M). 

La loi de Hooke nous donne pour le noyau élastique : 


OX == — Eye. 


A la limite du noyau élastique y = Ë, 6, = 64, et la courbure de 
l'axe de la poutre sera donc définie par l'équation 


nt (24.3) 


La solution obtenue satisfait à toutes les équations de l'équilibre 
élasto-plastique. Si le moment est négatif, on changera le signe 
devant 4. 

Lorsque l’on supprime le moment de flexion, des contraintes et 
déformations résiduelles, définies selon le schéma exposé au para- 
graphe 22, apparaissent dans la poutre. Supposons qu’au moment 
fléchissant donné M correspond la distribution élasto-plastique 


des contraintes ©, (ligne pleine sur la fig. 38, a). Sur ce diagramme, 
le pointillé montre la répartition des contraintes — 0% dans la 
poutre élastique pour le même moment fléchissant. En soustrayant 
ces épures, on trouve le diagramme des contraintes résiduelles o< 
(fig. 38, b). La courbure résiduelle de la poutre s’obtiendra par sous- 
traction de la courbure de la poutre élastique de celle de la poutre 
élasto-plastique. 

La zone des déformations plastiques augmente avec l'accroisse- 
ment du moment de flexion (c.-à-d. que & diminue); à la limite 
& — OU et le moment fléchissant est égal à 


M, — OsS p- (24.4) 


Cette valeur du moment de flexion est appelée limite; elle cor- 
respond à l’état tout à fait plastique de la poutre, quand l’épure 
des contraintes dans les sections de la poutre prend l'aspect qui est 
montré sur la figure 39. 
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Le plan neutre est alors le plan de discontinuité des contraintes 
et la courbure pour l’état limite tend vers l'infini. Il y a lieu de sou- 
ligner cependant que le moment de flexion, pour des déformations 


ES : 
fl 4 
a) b) Os 


Fig. 38 Fig. 39 


plastiques relativement petites, est déjà proche du moment limite 
et, par conséquent, Îa notion du moment limite conserve sa 
valeur pratique. 

Considérons l'exemple d’une section rectangulaire; ici 


M A pE\: e 
—— 2 === ns mm — « 
M,=bRPGs, = 1 ( =) : (24.5) 
Il en découle que pour + — = le moment de flexion se distingue déjà 


du moment limite de moins de 4 %. 

2. Flexion transversale. Sous l'effet des charges transversales, 
la flexion est plus complexe et s'accompagne notamment des con- 
traintes tangentielles +,, que l’on peut négliger néanmoins pour les 
applications usuelles (c.-à-d. pour des poutres suffisamment lon- 
gues), comme cela a lieu dans la résistance des matériaux. Cela 
s'explique par le fait que les hypothèses de la théorie des barres min- 
ces présentent un caractère essentiellement géométrique. 

Le moment de flexion varie suivant la longueur de la poutre 
et & est également variable. La disposition des zones plastiques le 
long d’une poutre à section donnée peut être facilement calculée 
si on introduit dans la relation à — & (M) le moment de flexion en 
fonction de x. Il convient de distinguer les tronçons de poutre dont 
la déformation est élastique de ceux qui éprouvent une déformation 
élasto-plastique (fig. 37). Si les premiers sont satisfaits par l’équa- 
tion différentielle de la flèche des poutres élastiques, il faudra ap- 
pliquer l’équation différentielle (24.3) pour les tronçons élasto- 
plastiques de la poutre. Cela étant, pour les problèmes statiquement 
déterminés, le second membre de l’équation sera une fonction connue 
de x, tandis que dans les problèmes statiquement indéterminés, il 
faudra encore introduire des inconnues. Dans les deux cas, l'équa- 
tion différentielle (24.3) est facilement intégrable. La flèche et la 
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pente de la tangente à la ligne élastique seront continues aux points 
de raccordement des tronçons élastiques et élasto-plastiques. 

On trouve le moment limite d'après la formule précédente 
(24.2); contrairement à la flexion pure, une « articulation plastique » 
caractéristique apparaît ici dans la section subissant l'effet du mo- 
ment fléchissant maximal. 

A titre d'exemple, nous envisagerons la flexion d’une poutre de 
section rectangulaire sous l’action d’une force concentrée 2P (fig. 40). 
On a ici 


14 7 M _ z 

mi Vi-re M=P(1-T). 

Ainsi. la frontière de séparation est une parabole dont le sommet, 
à l’état limite, passe par l’origine des coordonnées. La valeur de la 
charge limite est trouvée en par- 

tant des conditions de formation 21 

de l'articulation plastique (& — 0): - 


Pi-=M,. 


A ce moment la capacité de 
charge de la poutre est épuisée 
et cette dernière se transforme 
en « mécanisme » à articulation 
plastique (fig. 40, b). La longueur 
du tronçon élasto-plastique 21, 
atteint alors sa valeur maximale, 
soit 2-0,31. vice 

Il est naturel d'admettre que Ps 

X 


a) 


la charge limite sera une charge 

de rupture pour la poutre. Lors- c) 
que l’on procède au choix des 
dimensions de cette poutre qui 
assureraient sa résistance, il faut 
partir d’un certain coefficient de Fig. 40 

sécurité à la charge limite. 

La méthode de calcul d’après les charges limites présente un 
avantage appréciable par rapport à la méthode de calcul suivant 
les contraintes limites (maximales). Ces dernières ayant un caractère 
local ne caractérisent pas la résistance de l’ensemble de la construc- 
tion si celle-ci est exécutée avec un métal plastique et travaille sous 
une charge régulière. Dans ces conditions, les surtensions locales 
ne sont pas dangereuses et leur calcul d’après le schéma élastique 
donne une évaluation erronée du coefficient de sécurité de la cons- 
truction. 


Les données d'expériences confirment bien la disposition des zones plasti- 
ques et les valeurs des flèches et des moments limites. Les résultats cités 
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plus haut sont faciles à généraliser pour les sections à symétrie uniaxiale. 
Il n'est pas difficile non plus de calculer approximativement les contraintes 
tangentielles à la flexion. 

Le calcul des poutres et des cadres d'apres les charges limites est devenu 
d’un usage très courant; il a été exposé dans plusieurs monographies. Nous 
citerons ici, en particulier, les livres de A. Gvozdev [°], B. Neal [*], P. Hod- 
ge [*#], où l'on peus trouver également des références bibliographiques tres 
vastes. Cf. aussi l'ouvrage de G. Chapiro [16]. 


Il est intéressant d'étudier le comportement d’une poutre en 
utilisant le modèle du corps rigide-plastique (paragraphe 23). Selon 
ce schéma, la poutre reste rigide (indéformable) tant que le moment 
de flexion n'atteindra pas la valeur limite 47,. Une déformation 
plastique apparaît alors dans la section sous l'effet de la force et la 
poutre « se rompt » (fig. 40, c). Certes, la localisation des déforma- 
tions plastiques dans une section tient à ce que la poutre est consi- 
dérée comme un continuum unidimensionnel, ceci sans tenir compte 
des contraintes tangentielles. Une image plus complète de l’équi- 
libre limite des poutres rigides-plastiques sera examinée plus bas 
(cf. chapitre V). 

3. Flexion des poutres en matériau susceptible d'écrouissage. 
Cette flexion peut être envisagée sur la base des suppositions ana- 
logues à celles exposées plus haut ; n’ayant pas l'intention de nous 
arrêter sur ce problème, nous renvoyons le lecteur aux sources biblio- 
graphiques [5:51]. 

Notons que la flexion des poutres dont l'écrouissage est négli- 
geable peut être calculée d’après les formules citées plus haut si 
l'on considère la contrainte ©, en tant que la contrainte moyenne 
du domaine de l’écrouissage dans l'intervalle des déformations 
envisagées. 


25. SPHÈRE CREUSE SOUMISE À UNE PRESSION 


1. Enoncé du problème. Envisageons l'équilibre élasto-plastique 
d’une sphère creuse sollicitée par la pression intérieure p. Les cisail- 
lements Y,9 Ygxr Yxr et les contraintes tangentielles +,,, Tox. tx. 
sont nuls, et e, — Ex, Go — 0x par suite de la symétrie centrale 
(r, ®, x sont les coordonnées sphériques). Chaque élément de la 
sphère est soumis alors à la charge simple, puisque les directions 
principales restent invariables et le coefficient y, = +1 (le signe 
supérieur se rapportant au cas de ©, => 0.4, et le signe inférieur au 
cas de 6, >>06,). Ainsi, on peut résoudre ce problème en se basant 
directement sur les équations de la théorie des déformations. 

Dans le problème envisagé, l'intensité des contraintes tangen- 
tielles sera égale à 


1 
Ta | 0:06 $ 
El P r| 
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Les contraintes normales ©,, 0, satisfont à l'équation d’équi- 
libre : 
do Or—0 = 
FT +2 Fr - = 0, (25.1) 


et les composantes de la déformation 
du u 
Ep = “dr ? Ep ’ 


+ 


où z est le déplacement] radial, satisfont à la condition de con- 
tinuité : 
do Ep—Er 
dr. 


0. (25.2) 


Les conditions aux limites ont la forme: 
O;y = —p pour r = a, (25.3) 
0, =0 pourr = b. (25.4) 
2. Etat élastique initial. La sphère est dans un état élastique si 
la pression est faible. 


Appliquant la loi de Hooke et les équations indiquées ci-dessus, 
il est facile de trouver la solution: 


= 1 b3 , 
=P(1+5—), (25.5) 
1 b3 
u=pr(k+ es), 
où 
u a3 
PE Ps cs 


La distribution des contraintes est montrée en pointillé sur la 
figure 41. L'’intensité des contraintes tangentielles 
rev 
T=p-T 
est maximale pour r = a. 
La sphère se trouve dans un état élastique pour les pressions 


gp 


p<+ ()' 0 = Poe 


Quand p = p,, le matériau de la sphère passe à l'état plastique 
sur la surface intérieure r = a. L'accroissement ultérieur de la pres- 
sion entraîne l'extension du domaine des déformations plastiques. 
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3. Etat élasto-plastique. La condition d’écoulement (on néglige 
l’écrouissage) est de la forme 


Cp — y — Eos. (25.6) 


On connaît le signe de la différence ©, — ©, marquant l'apparition 
des déformations plastiques de la solution du problème élastique 
(25.9). Bien que la zone de la plasticité s'étend avec l’accroisse- 
ment de la pression, le signe de 6, — ©, y restera le même en vertu 
de la continuité de 7. Notons que ce procédé, utilisé pour choisir 
le signe, se base sur la connaissance de l’« histoire » de l'apparition 
de la zone plastique et peut être évidemment appliqué aussi aux 
autres problèmes; ainsi 


Op — Or —= +0, (25.7) 
A l'aide de cette condition. 
ramenons l'équation d'équilibre 
a la forme 
do, Os 
dr er 
d’où l’on tire immédiatement : 
o, — 20,lnr +C;, 


où C, est une constante arbitrai- 

re. En la trouvant de la condi- 

tion aux limites (25.3), on obtient: 
Or = 20; In—— P;, 


| (25.8) 
Op = Or + Os. 


Nous avons affaire ici avec 
l'exemple du + problème stati- 
quement déterminé» pour lequel suffisent les équations d’équi- 
libre et la condition d'écoulement pour déterminer les contrain- 
tes dans la zone d’écoulement (sans tenir compte des déformations). 
Les problèmes statiquement déterminés constituent une classe 
importante de problèmes, caractéristique de l’état d'écoulement. 
Nous utiliserons les relations de Hencky pour déterminer les 
déformations et les déplacements dans la zone d'écoulement : 


Fig. 41 


e7 =" — (0, — 0) + ko, 
F (25.9) 
ee = = (y 0) + Ko. 


Les composantes de la déformation devant satisfaire à la condition 
de continuité (25.2), en y substituant e,, e, de (25.9) et o,, o, de 
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(25.8), on obtient l'équation différentielle 


dr 
dont la solution est de la forme 
p=—2%+%, (25.10) 


où C: est une constante arbitraire. 

Pour résoudre le problème élasto-plastique mixte, il faut écrire 
la solution du problème élastique pour le domaine (cr < b), 
où la frontière c est à déterminer. Nous obtiendrons cette solution à 
partir des formules (25.5) si nous y substituons à — p et a les va- 
leurs get c, où gest la valeur de la contrainte ©, à la frontière entre 
les domaines de l’élasticité et de l'écoulement. 

Pour définir les constantes inconnues c, q et C., nous avons la 
condition de continuité de l’état 


1 a 
= pour r—C} 
la condition de continuité pour la contrainte radiale 
Cr r=e- 0 = Or br=e+0 
et la condition de continuité pour le déplacement 
ulSe-o=u/|-c+0. 
Conformément à la première de ces conditions, on trouve: 
1 c \3 
= + (+2) (+) 
Les autres conditions mènent aux équations 
(25.11) 


ce Afe\s_ p 1 
me (+) = 


La répartition de la contrainte ©, pour l’état élasto-plastique est 
montrée sur la figure 41. 

4. Influence de la compressibilité. La solution obtenue permet 
d'évaluer l'influence de la compressibilité du matériau. Notons, 
avant tout, que les contraintes dans les zones élastique et plastique, 
tout comme le rayon d'extension de cette dernière, ne dépendent pas 
du coefficient de compression volumique k. Ensuite, on trouve à 
partir de (25.5) pour la zone élastique le rapport du déplacement u 
au déplacement uw’ pour la sphère incompressible (4 — 0): 


wsi+4e (Tr). 


8—0653 


114 ÉQUATIONS D'ÉQUILIBRE £ELASTO-PLASTIQUE (CH. III 


Le maximum de ce rapport pour v = 0,3, obtenu pour r = b, est 
égal à 1,615; ainsi, dans le problème élasto-plastique donné, les 
déplacements dépendent sensiblement de la valeur du coefficient 
de Poisson. 

On peut vraisemblablement considérer que, dans les autres 
problèmes aussi, en négligeant les variations du volume on aboutit 
à des erreurs insignifiantes dans la définition des composantes 
principales de l’état de contrainte si la surface du corps est 
sollicitée par des charges données. 

5. Contraintes et déformations résiduelles. Soit p la pression 
supprimée ; des déformations et des contraintes résiduelles se mani- 
festeront alors dans la sphère. Pour les définir, il faudra trouver les 
contraintes 07, 04 de la sphère élastique soumise à une traction p. 
Ces contraintes peuvent être déterminées par les formules (25.5) 
si l’on y change le signe devant p. 

Conformément à (22.1), les contraintes résiduelles sont de la forme : 


r = b$ 
Oo = 20, In——p—p (1——) ’ 
" ” pour a<r<c, (25.12) 
O9 = 207 In —p+o—p(1+ 
3 


) 
IE PL 
Of = (+9) (1 r) pour r>c, 


= —(p+9)(1+5) 
où l’on pose 


Ces formules sont vérifiées tant que l'intensité des contraintes 
tangentielles résiduelles n'’exédera pas la limite d'écoulement 
(conformément à la condition 7° << +x,). La grandeur max | ©, — 
— 0° | étant atteinte pour r — a, on s’apercevra facilement que 
les formules obtenues sont vraies pour 


P <{2Po. (25.13) 


La distribution des contraintes résiduelles 0% est indiquée dans la 
partie gauche de la figure 41 ; les contraintes résiduelles qui se trou- 
vent au voisinage de la cavité sont celles de compression. 

Si l’on exerce à présent une nouvelle pression ne dépassant pas 
la pression initiale, elle ne se traduira pas par de nouvelles défor- 
mations plastiques dans la sphère. En effet. conformément aux 
équations de la théorie de l’élasticité, la nouvelle mise en charge est 
marquée tout d’abord par l'apparition de contraintes et déforma- 
tions complémentaires, et ceci indépendamment de la présence des 
contraintes intrinsèques. Cependant, la limite élastique sera définie 
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aussi par la valeur de ces contraintes intrinsèques (contraintes rési- 
duelles en l’occurrence) qui devront être jointes aux contraintes 
dues à une nouvelle charge. La sphère sera en quelque sorte écrouie 
par comparaison à sa première charge. 

Ce phénomène est appelé écrouissage des constructions ou auto- 
frettage. Il est d’un usage très courant dans la technique pour aug- 
menter l'endurance des constructions par déformation plastique 
préalable. On évoque aussi souvent le pouvoir d'adaptation. La cons- 
truction s'adapte aux charges alternatives grâce à l'intervention 
d’un champ de contraintes résiduelles favorable. Dans le problème 


Fig. 42 


en question, la condition (25.13) définit le domaine de l'adaptation. 
Les théorèmes généraux de l’adaptation sont exposés au chapitre IX. 

6. Charge limite. Si on augmente la pression p, la zone plastique 
s’étendra (c— b) jusqu'à ce qu'elle n’atteigne la surface extérieure 
de la sphère (c — b). La solution (25.8) sera alors vérifiée jusqu’à 
r — b; en vertu de la condition aux limites (25.4) on a: 


b] 


20: in CS ail 


Cette équation définit la pression limite à laquelle la sphère sera 
entièrement dans l’état d'écoulement : 


Pe=20s In. 


Soulignons qu'il cst très facile de trouver la pression limite; à cet 
effet, il n’est nul besoin d'envisager les solutions élastiques et dans 
notre cas on n’a pas même besoin d'envisager les déformations. 

Si l’on considère les déplacements de la surface extérieure de la 
sphère, nous verrons, au début, lorsque cette dernière se trouve dans 
un état élastique, que le déplacement est proportionnel à la pression 
et que la zone transitoire, qui vient ensuite, correspond à l’état élasto- 
plastique (fig. 42). Le déplacement est égal à uw, (fig. 42) lorsque 

8 
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la valeur limite de p, est atteinte. Par la suite, le déplacement de- 
vient indéterminé puisqu'il renferme la fonction % avec la cons- 
tante d'intégration C.. Nous n'avons aucune condition qui puisse 
nous permettre de trouver cette constante pour l’état purement 
plastique (il faut définir complémentairement le déplacement, par 
exemple, pour r = a). 

Ainsi, la sphère n'est plus en mesure de résister aux forces exté- 
rieures croissantes lorsque la charge limite p, est atteinte; elle 
« s'écoule » et sa capacité de charge est épuisée. Quand on envisage 
la résistance d’une sphère sollicitée par la pression statique, il est 
naturel de s'orienter vers la charge limite p, en introduisant un 
certain coefficient de sécurité. Notons que le schéma du corps rigide- 
plastique nous conduit à la même valeur de la charge limite. 

7. Solution du problème par rapport aux déplacements. La solu- 
tion du problème envisagé est facile à obtenir aussi par rapport aux 
déplacements. Conformément à (14.20), on a: 


1 2 
Or — ETA (Er + 288) F7 Os, 
1 1 
Cp—= SE (Er + 2€9) 7 Os. 


Introduisant dans ces relations les valeurs des composantes de la dé- 
formation et substituant ensuite ©6,, ©, dans l'équation d’équi- 
libre (25.1), on obtient l'équation différentielle 
RS Le) ZÆ Gkosr —0 


0 drè dr 


et sa solution 


u=Cir +C + + 2k0,.r Inr, 


où C;, C, sont des constantes arbitraires. Le calcul ultérieur se réduit 
à déterminer les constantes arbitraires à partir des conditions de 
continuité pour r = c et de la condition aux limites pour r = a 
et mène aux résultats précédents. 

8. Déformation plastique autour d’une cavité sphérique dans un 
corps illimité. Imposons l'extension uniforme + p aux solutions 
précédentes dans les domaines élastique et plastique. La condition 
de plasticité n’étant pas changée, on aura donc dans la zone d’écou- 
lement 


Og = Or + One 


Des contraintes de traction p sont appliquées à la surface exté- 
rieure de la sphère alors que sa surface intérieure est exempte de 
toute contrainte. Conformément à la solution écrite ci-dessus et 
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faisant tendre b — , on trouve pour la partie élastique de l’espace 
3 
Or=p+(q—P)-, 
1 ci 
Ce=P—— (Q—P) -- 
Les relations (25.11) prennent la forme 


= 0 C—aexp (Er) 
Éd 204 3 ]° 
Puisque c > a, la condition d'apparition de la zone d'écoulement 
sera : 


2 
PZ-z0s. 


La distribution des contraintes est représentée en lignes continues 
sur la figure 43. Les contraintes dans le corps élastique parfait y figu- 
rent en pointillé. Ainsi, le coefficient de concentration des con- 
traintes décroît par suite de la déformation plastique. L’épure de la 
contrainte résiduelle 64 est montrée dans 
la partie inférieure de la figure 43. 

Notons que. pour la sphère, le pro- 
blème se résout en quadratures s'il y a 
écrouissage, variation de température et 
en présence des forces de volume [#%]. Le 
cas des grandes déformations de la sphère 
creuse est également examiné (cf., par 
exemple, le livre de Hill [#]). 


26. TUBE CYLINDRIQUE SOUMIS À UNE 
PRESSION 


{. Position du problème. Le tube 
(récipient) cylindrique, sollicité par une 
pression intérieure, est un élément impor- 
tant de beaucoup d'ouvrages et de machi- 
nes. Il est donc naturel que de nombreuses 
recherches théoriques et expérimentales sont consacrées au problème 
du calcul de la déformation plastique des tubes. L'analyse rigoureuse 
des déformations plastiques des tubes présente des difficultés consi- 
dérables ; elle est réalisée par des procédés numériques ou par la mé- 
thode des approximations successives (méthode pas à pas). Cepen- 
dant, on peut obtenir une solution approchée simple en recourant 
à certaines simplifications qui sont confirmées par les résultats de 
l'intégration numérique. j 

Plus bas, nous envisageons en détail les tubes longs pourvus de 
fonds. Alors, suivant l’axe du tube. agit un effort égal à pra”, où a 


Fig. 43 
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est le rayon intérieur du tube. D’autres cas seront examinés 
brièvement à la fin de ce paragraphe. 


2. Etat élastique initial. La distribution des contraintes dans 
le tube élastique est décrite par la solution connue de Lamé: 


oem (2) 
=p(+1), | (26.1) 
= P=—+ (07 + Os), | 
ou 
p= 


Etat 
Lémile 


Fig. 44 


En calculant à l’aide des formules (26.1) l’intensité des con- 
traintes tangentielles, on trouve facilement, d’après la condition 
d'écoulement, que l’état plastique sera obtenu sur la surface inté- 
rieure du tube à la pression 


Po=Ts (1-5) . 


3. Cas d’un tube à parois minces. L’état purement plastique du 
tube à parois minces est caractérisé par les contraintes: 


| 
06, = 0, = o 5 = 5 (07 +08), 


T b—a? 26-09 
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et d’ailleurs 
AT) 


4. Etat élasto-plastique d’un tube à parois épaisses. Comme nous 
l'avons déjà indiqué, la solution exacte de ce problème est liée 
à des difficultés appréciables. Sa solution approchée se base sur 
les considérations suivantes qui sont confirmées par les solutions 
trouvées par intégration numérique. 

Dans l’état élastique, ©. est la moitié de la somme 0, + 0,, ce 
qui est également vrai pour l’état purement plastique d’un tube à 
parois minces. On peut admettre que, pour les autres cas aussi, 
20, = 6, + 0%. Le paramètre u, est alors constant (u = 0) et, 
par conséquent, la mise en charge est simple, ce qui permet de se 
baser directement sur les équations de la théorie des déformations 
plastiques. Notons que la pression moyenne sera 6 = ©. 

La déformation plastique se développe dans l’anneau a <r <c. 

Les formules (26.1) sont vérifiées dans la zone élastique c < 


<r < b si, au lieu de P, on introduit 


où gest la contrainte radiale sur la ligne de séparation r = c. 
Dans la zone plastique, on a l'équation différentielle d'équilibre 


D = 
r r 


Dans notre cas, la condition d'écoulement de von Mises prend la forme 


Op — Or = ÊTs- (26.2) 

Mais alors l'équation différentielle est immédiatement intégrable; 

utilisant la condition aux limites ©, = —p pour r = a, on ob- 
tient. 

Op—=—p+2t, In —, Op —=0r + 2Ts. (26.3) 


La distribution des contraintes est montrée en lignes continues sur 
la figure 44 (à gauche, dans l’état limite; à droite, o, dans l’état 
élasto-plastique). 
Les contraintes o,, 6, doivent être continues sur la ligne de sépa- 
ration r = c; ces conditions seront remplies si c satisfait à l'équation 
c 1 c° 


T2 


D'où l’on trouve le rayon c de la zone plastique; par la suite, on 
calcule g conformément à (26.3) et l’on parvient à déterminer les 
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contraintes du domaine élastique. De la loi de Hooke 
u 1 
Eg=— = [0e —V (67 + 0:)] 


on obtient les déplacements dans le domaine élastique. 
Selon les relations de Hencky, les composantes de la déformation 
dans la zone plastique sont égales à 
E, = ÀO — TN, Ep = ÀO + T,ÿ. 
Introduisant ces valeurs dans la condition de continuité 
d£p  Ep—2£r 
dr + r 


et calculant la pression moyenne à l’aide des formules (26.3), on ob- 
tient pour la fonction ÿ l'équation différentielle 


db 2 k 
NN Er ei 


Il en découle que 


C 
Ÿ = — k —- FR 
où C est une constante arbitraire. 
Il faut en outre satisfaire à la condition du passage continu de 
l'état plastique à l’état élastique Ÿ — _ pour r = cet à la condi- 


tion de continuité du déplacement x pour r = c. La pression moyen- 
ne © étant continue, il découle alors de la seconde condition pour 
r = c que 


1 
TsŸ —= ZC (CA — O}). 


Mais la condition d'écoulement étant vérifiée sur la ligne de 
Lé e e æ 4 e CR 
séparation, il en résulte que pour r = c, on a = 35% » Soit la première 
condition. Les deux conditions seront donc vérifiées si 


C=c° (+4) ; 


L'allongement axial relatif, égal à e- — ko, devra être constant 
aussi pour les tubes longs. Dans la solution approchée obtenue. cette 
condition n’est pas vérifiée dans la zone plastique. La solution sera 
exacte pour les matériaux incompressibles (4 — 0), car €. — 0. 

5. Etat limite. L'état limite sera atteint lorsque c — b. La 
relation (26.4) nous donne la pression limite 


b 
Pe=2Ts In —. 
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Cette formule est couramment employée dans les calculs de résis- 
tance des récipients et tubes cylindriques à parois épaisses. La distri- 
bution des contraintes 6,, 0, dans l’état limite est représentée dans 
la partie gauche de la figure 44. 

6. Cas divers. Nous nous arrêterons brièvement sur les autres 
cas de la déformation plastique du tube. 

Si le tube est soumis à une déformation plane, il faut partir de 
la condition €, — 0. La solution exposée plus haut (pour le tube 
pourvu de fonds) sera alors vraie pour le matériau incompressible. 
L'allongement relatif sera petit compte tenu de la compressibilité ; 
cela permet également de recommander la solution précédente pour 
6, OY en tant que solution approchée pour le cas de la déformation 
plane. 

Si les extrémités du tube sont libres, la poussée axiale est égale 
à zéro. Dans ce cas, la solution approchée, fondée sur la supposition 
que ©, — 0, donne de bons résultats. 

Notons que, dans tous les cas, les calculs précis basés sur la 
théorie de l'écoulement plastique et la théorie des déformations 
donnent des résultats voisins. 


7. Considérations finales. Comme nous l'avons déjà mentionné, le problème 
envisagé a été étudié par de nombreux chercheurs. La prise en considération 
de l’écrouissage n'implique pas de difficultés supplémentaires plus ou moins 
importantes. 

Les méthodes numériques de calcul des tubes selon la théorie de l’écoule- 
ment plastique furent examinées par R. Hill, E. Lee, S. Tupper [*’] et Tho- 
mas [:#]. Dans la théorie des déformations, ces méthodes numériques ont été 
introduites par V. Sokolovski {#], G. Allen et D. Sopwith {°], etc. Les grandes 
déformations des tubes sont étudiées dans l'ouvrage [*’]. L’influence des con- 
traintes thermiques, elle aussi, a été étudiée. 

Le livre de A. Iliouchine et P. Oguibalov [12] est consacré aux différents 
problèmes de la déformation élasto-plastique des cylindres creux. 


Exercices du chapitre III 


{. Examiner la flexion d’une console de section transversale rectangulaire, 
causée par une force appliquée à son extrémité. Trouver les domaines de la 
déformation plastique, la valeur limite de la force, les flèches de la console 
dans l’état élasto-plastique. 

2. Trouver la charge limite pour une poutre de section transversale circu- 
laire posée sur les appuis aux extrémités et uniformément chargée. 

3. Déduire l'équation différentielle de la flèche de la poutre 


d°v . i/H 
Ds =+1Mi 


(D est la « rigidité ») à condition que la contrainte ©. soit liée à la déformation 
e. par la relation 
5x=Ble.l" "ex (0<u<1), 


où B, u sont des constantes. 
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4. Soit une ne pleine chauffée d’une façon non uniforme (la température 
6 est la fonction du rayon) soumise à une déformation élasto-plastique. Trouver 
la distribution des contraintes si dans la zone plastique est vérifiée la condition 


d'écoulement de von Mises, et 60 = 6, [1 — (+)°] , Où B > 0, 6, > 0 sont 
des constantes. 

5. Trouver la distribution des contraintes dans un tube long (e, = 0) 
en rotation pour une déformation élasto-plastique (adopter la condition d’in- 
compressibilité; la condition d'écoulement de von Mises est vérifiée dans la 
zone plastique). Déterminer la vitesse de rotation angulaire à laquelle est obte- 
nu l’état limite. 

6. Montrer (de façon analogue au cas du paragraphe 15) que le problème 
sur la déformation d’un tube à paroi mince sous l'effet de la pression intérieure 
et de l'effort axial est ramené suivant la théorie de l'écoulement plastique 
à l’intégration de l’équation de Riccati. 


CHAPITRE IV 


TORSION 


27. TORSION DES BARRES PRISMATIQUES. 
ÉQUATIONS FONDAMENTALES 


1. Notions de base. Envisageons la torsion d’un prisme de sec- 
tion transversale arbitraire. Admettons que l'extrémité inférieure de 
la barre soit encastrée et que l’axe des z soit parallèle à l’axe de la 
barre (fig. 45) ; la barre subit la torsion sous l’action du moment M. 
Suivant les hypothèses de Saint-Venant re- 2 
latives à la théorie de la torsion élastique, 
admettons que les sections transversales 
éprouvent une rotation rigide dans leur 
plan. mais qu'elles se déforment dans la 
direction de l’axe des :: 


U; — w (x, y; @), 
où o est la torsion par unité de longueur de 
la barre, et & (x, y; «w) une fonction incon- 


nue. Les composantes de la déformation 
seront alors 


bre =6:= x =0; 
dw 27.1 
Vs  — 0 Vyz = FTSÈLS OT. L ) 


La fonction w (x, y; w) caractérise! la 
déformation (gauchissement) de la section. Fig. 45 
En se basant sur les équations de la théorie 
de l'écoulement (13.7) il est aisé de montrer que les contraintes 
normales et la contrainte tangentielle +T.,, sont nulles: 


Ox—=0y—=0:=Try=0. (27.2) 


Par conséquent, dans les sections z — const agit le vecteur con- 
trainte tangentielle (fig. 46) +, = T,.è +Tt,.J. 
Les intensités TZ et l sont égales respectivement à 


Tnt, Tete (27.3) 
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On voit sans peine que le troisième invariant du déviateur des 
. . 2 FT 
contraintes est nul ; il découle alors de (1.17) que wÇ = const — —, 


c.-à-d. que le déviateur des contraintes conserve toujours sa forme. 
D'après les formules (1.16), on obtient 


O1 = T, O» = 0, O3 — —T, 


ce qui correspond à l’état du cisaillement pur. En cherchant les 
directions principales, on trouve que cos (i, z), i = 1, 2, 5. sont 
constants et que les autres cosinus direc- 
teurs sont proportionnels à l’une des 

. Txz Ty: 
relations + 7 
tielle maximale est égale à 


. La contrainte tangen- 


Tmax=| T- | = T. (27.4) 


Les contraintes tangentielles maxi- 
males agissent sur les plans 2 — const 
et sur les surfaces cylindriques dont les 
génératrices sont parallèles à l’axe des z 
et la courbe directrice est perpendicu- 
laire en chaque point au vecteur t.. On 
appellera lignes de glissement les traces de ces surfaces cylindri- 
ques (surfaces de glissement) sur le plan z — (0. 

2. Equations fondamentales. Les composantes de la contrainte 
tangentielle doivent satisfaire à l'équation différentielle d'équilibre 


Fig. 46 


Il vient de (27.1) la condition de continuité 
dYxz dYyz æ 
ARR ER ue 0 9 


L'équation d'équilibre (27.5) signifie que l'expression 
Txrz dy—T,-.di=dF 


est la différentielle totale de la fonction des contraintes F (r, y), 
soit 
LTÉE Tyz= nr (27.7) 


Cela étant, — dF est le flux de la contrainte tangentielle +, à travers 

l’élément de l'arc ds. Les lignes du niveau de la quadrique des con- 

traintes [surface z — F (x, y)] sont appelées lignes des contraintes. 

Le long des lignes des contraintes F — const ou dF = 0, par con- 

séquent, LEE = 2 , C.-à-d. que le vecteur +. est dirigé suivant la tan- 
xXZz 

gente à la ligne des contraintes. 
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La surface latérale de la barre étant libre de toute contrainte, 
nous aurons par conséquent le long du contour C 


Txz COS (n, T) + Ty: COS (n, y) —=0. 


Puisque dy = ds cos (n, x), dx — —ds cos (n, y), il est évident 
que le vecteur T. est orienté suivant la tangente au contour. Con- 
formément à (27.7) on obtient: 


0F 
DE 0? 
soit F = const sur le contour. Autrement c 
0 


dit, le contour est une des lignes des con- 
traintes. Pour le contour simplement con- 
nexe on peut poser: 
F = ©. 
Le moment de torsion M est équili- 
bré par le moment des contraintes : 


M = | | (xt,: — yt>:) dx dy, 


où l'intégration est étendue à toute la surface de la section trans- 
versale. Introduisant ici (27.7) et intégrant par parties, on obtient: 


Fig. 47 


M=—@FIz cos (n, x) + y cos (n, y)] ds +2 | | F dx dy. 
C 


Pour le contour simplement connexe cette formule se simplifie 
—2 | | F dx dy, (27.8) 


autrement dit le moment de torsion est numériquement égal au 
double du volume compris sous la quadrique des contraintes z — 


= F (x. y). 
Si le contour est multiplement connexe (fig. 47), la fonction 
des contraintes admet des valeurs constantes différentes F,, F1, . .., 


.. Fm AUX contours extérieur C, et intérieurs Cv DhartO: 
Une des constantes peut être donnée arbitrairement Puisque la cons- 
tante additive dans la fonction des contraintes n’aura pas d'’effet 
sur la solution du problème de torsion; soit F, — 0. On obtient 
alors : 


M=2 Y FiQ +2 | | F dx dy, (27.9) 


i— 1 


où Q; est une surface limitée par le contour C.. 
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3. Torsion élastique. Pour la torsion élastique, nous avons selon 
la loi de Hooke 


Die y 10e 
x TG Oy ? Vuz G ox ? 


où la fonction «élastique » des contraintes est marquée par l’indicee. 
Portant ces expessions dans l'équation de continuité. on ob- 
tient l'équation différentielle de la torsion 


®F, , ®F, 


me + = — 260. (27.10) 


Les conditions aux limites pour F4 ne contenant pas w. con- 
formément à (27.10), la fonction des contraintes F, aura alors w 
pour facteur, les relations SE " 1e sont indépendentes de « et, par 
conséquent, les directions principales de la torsion élastique seront 
fixées en chaque point. Par la suite, il découle de (27.1) et de la loi 
de Hooke qu'en torsion élastique le gauchissement est proportion- 
nel à l’angle de torsion «. 

Soit une plaque où l’on découpe une ouverture ayant la confi- 
guration de la section transversale de la barre. Si l’on ferme cette 
ouverture avec une membrane de tension Wet si l’on exerce sur celle- 
ci une pression uniforme g, la petite flèche v (r, y) de la membrane 
satisfait à l'équation différentielle 


et à la condition au contour v — 0. Par conséquent, la fonction des 
contraintes F, satisfait aux mêmes équations que la flèche v. Cette 
analogie, notée par Prandtl, permet de trouver la solution expé- 
rimentale du problème de la torsion à l’aide du film de savon ou de 
tout autre voile mince dans les cas où la solution de l'équation de 
Poisson (27.10) présente des difficultés pour le contour donné. 


28. TORSION PLASTIQUE 


1. Etat de contrainte. Considérons la torsion d'une barre en 
supposant que toute la section se trouve dans l’état d'écoulement. Com- 
Me Tmax = 2, les conditions d'écoulement de von Mises et de Tres- 
ca — Saint-Venant ont la même forme 


+=, (28.1) 


où 4 — ©,/V 3 d’après la condition de von Mises et 4 = ©,/2 d'après 
la condition de Tresca — Saint-Venant. 

Portant les formules (27.7) dans la condition d'écoulement, on 
obtient l’équation différentielle de la fonction « plastique » des 
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contraintes 
a ) +(52 e) — k, (28.2) 


avec, sur le contour, 
F, = const. 


On constate aisément que la quadrique des contraintes plasti- 
ques : 


z2 = Fh (x, y) 


est une surface à pente constante (surface de talus naturel, « toit ») 
construite sur le contour de la section transversale (!). Il est facile 
de construire une telle surface pour le contour simplement connexe 
en versant du sable sur une feuille de carton horizontale découpée 
suivant la forme de la section transversale. Cette surface ne dépend 
pas évidemment de l’angle de torsion. Dans le cas du contour mul- 
tiplement connexe, F, aura des valeurs constantes différentes sur 
les contours, ce qui complique un peu la construction. De nombreux 
exemples de surfaces des contraintes plastiques sont cités dans le 
livre de A. Nadaï [52]. 

Les lignes des contraintes F, — const sont des courbes équidis- 
tantes parallèles au contour de la section transversale. Les lignes 
de glissement sont confondues avec les normales au contour. 

Notons que l'équation du premier ordre (28.2) a une famille de 
caractéristiques. Ce sont les droites qui coïncident avec les lignes 
de glissement. Les lignes des contraintes et de glissement (en poin- 
tillé) sont indiquées sur la figure 48 pour le contour rectangulaire. 
La surface des contraintes présente des arêtes (fig. 49) dont les projec- 
tions sur le plan x, y sont appelées lignes de discontinuité. Elles sont 
montrées en lignes grasses sur la figure 48. 

Ainsi, dans le domaine plastique, le vecteur contrainte tangen- 
tielle est constant en grandeur et perpendiculaire à la normale au 
contour du domaine (fig. 50). Par conséquent, les contraintes sont 
définies de la façon la plus simple par la forme du contour du domaine. 
La torsion de la barre de section rectangulaire (fig. 48), par exemple, 
sera exprimée par T:- = 0, t,. — k, dans le domaine triangulaire 
à droite, et par T;; = —k, t,. — 0 dans le domaine trapézoïdal 
supérieur. 


() En vertu de (28.1), les cosinus directeurs de la normale à la surface 


z = + Fp (x, y) sont égaux à 


F 
7” , COS (n, De 


4 ô 
 V2k à 


F 
© , cos(n, y)= 


1 
V2k 0x 


cos (n, Tr) = — 
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Si, en un point quelconque du contour, il y a un angle d’entrée, 
les lignes des contraintes le contournent suivant l’arc de cercle (fig. 51). 


Fig. 48 


La figure 52 montre le «toit » pour une section transversale en forme 
de cornière. Une partie de la surface du cône circulaire provient de 
l'angle d'entrée, et l’arête résulte de. l’angle saillant. 


nr 
VE 


Fig. 49 Fig. 50 


C 
zh 


Les composantes T.., T,. sont soumises à la dislocation le long 
des lignes de discontinuité, à savoir la direction de la contrainte tan- 
gentielle t. varie brusquement. La signification mécanique des 
lignes de discontinuité sera élucidée un peu plus bas. 

2. Moment limite. L'état purement plastique envisagé de la 
barre est appelé état limite. Il lui correspond le moment de torsion 
limite (pour le contour simplement connexe) 


M,=2 | | F, dr dy, (28.3) 


qui est égal au double du volume sous le « toit » édifié sur le contour 
donné. 
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Il est facile de calculer M... Aïnsi, dans le cas du rectangle (fig. 49) 
on a 


M,=+k (8a—b) b?. 
Pour le cercle de rayon a (fig. 53) 
M,=<kne, Mo kna. 


Le moment limite caractérise la portance de la barre en torsion, 
M, désigne le moment corres- 
pondant à l'apparition des dé- 
formations plastiques. 

3. Profil mince ouvert. Pour 
un rectangle très allongé (fig. 54, a) 


NN 


Fig. 51 Fig. 52 


Led e 


onaM, = + KI. Si l'épaisseur varie lentement, alors (fig. 54, b) 
l 

M,=z k | H(s) ds. (28.4) 
0 


Cette formule est aussi vérifiée pour le profil courbé (fig. 54, c), 
comme il découle de la forme de la quadrique des contraintes. 
Pour le tube circulaire fendu à parois minces (c est le rayon de la 
ligne médiane) on a 
M, = skhèc. 
Il est intéressant de confronter cette valeur avec le moment 
limite M, pour un tube sans fente et de même section: 


M4, = 2nkhe = 2M, +, 


ce qui signifie que le tube fendu présente une faible portance: 
M SM,. 


&. Détermination du déplacement axial (gauchissement). Dans 
l’état limite, le problème du gauchissement n’est pas d'un grand 


9— 0653 
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intérêt. Nous envisagerons ici les relations permettant de trouver le 
déplacement axial dans la zone plastique pour la torsion élasto- 
plastique (paragraphe 29). 


ds 
Fig. 53 Fig. 54 


Conformément à la loi de Hooke, on a dans la zone élastique: 


Ver Vs "(2 
ne 1(28.5) 
Dans la zone plastique on partira des équations de la théorie de 
l'écoulement (13.7) 
1 


dYx: — G Tr: + dÀ °Txzs 


1 
dYye = 7 dye + Eh T. 


Mais puisque dans cette zone les contraintes tangentielles en un 
point donné sont invariables, leurs accroissements sont nuls et 


T 
Ver nr dVur- 
D'où l’on obtient aussi la relation (28.5). Portant maintenant 


conformément à (27.1) les composantes de la déformation dans (28.5), 
on obtient l'équation différentielle pour le déplacement axial w 


Ty (5 oy) — Tes ($2+ wz) = 0, (28.6) 


où les contraintes tangentielles sont des fonctions connues. L’équation 
obtenue aux dérivées partielles du premier ordre est facilement 
intégrable (cf., par exemple, [5]. 
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29. TORSION ÉLASTO-PLASTIQUE 


1. Analogie de Nadaï. La section de la barre présentera des 
zones élastiques et plastiques lorsque cette dernière sera soumise à 
une torsion élasto-plastique précédant l'état limite. 

Dans les zones élastiques, la fonction des contraintes F, satis- 
fait à l'équation différentielle de la torsion élastique (27.10). Dans 


les zones plastiques, la fonction des contraintes F, est définie par 
l'équation différentielle du «toit » (28.2). 
Les contraintes sont continues à la frontière entre les zones élas- 
tique et plastique, soit 
0Fe 6Fp Fe 0Fp 
"oz 06 * y  Yy 


Par conséquent, sur la ligne de partage 
F, = Fe + const. (29.1) 


Si, en un point quelconque, F, = Fe, cette condition est alors 
conservée tout le long de 1la frontière. 

La solution analytique du problème de la torsion élasto-plasti- 
que est liée à de grandes difficultés mathématiques. L'analogie 
de Nadai offre une expression concrète de l’image de la torsion élas- 
to-plastique. 

On construit un toit rigide (en verre par exemple) avec un angle 
de pente constant sur le contour donné. La base du toit est close 
par une membrane que l’on sollicite avec une pression uniformé- 
ment répartie. La membrane est distante du toit lorsque la pression 
est petite, ce qui correspond à la torsion élastique (fig. 55, a). Solli- 
citée par une pression croissante, la membrane à un certain moment 
commence à adhérer en quelques points au toit, ce qui correspond à 
l'apparition des déformations plastiques. Au fur et à mesure que 
la pression augmente, la membrane adhère de plus en plus au toit 
(fig. 95, b, c). Les projections des zones d’adhérence correspondent 
alors aux domaines de la déformation plastique, le reste constituant 
le noyau élastique. Il est clair que les équations différentielles cor- 
respondantes, la condition F, = F, et la condition du contour sont 


9 
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vérifiées. Le moment de torsion sera égal au double du volume de 
l'espace sous la membrane. 


Pour les profils simplement connexes, les zones élastiques (avec 
un angle de torsion infini) dégénèrent à la limite en lignes de rupture. 


: 


Fig. 56 


L’analogie de Nadaï peut être appliquée à la solution expérimen- 
tale du problème de la torsion élasto-plastique (cf. [5?)). 

Le développement des domaines plastiques pour la section rectan- 
gulaire est montré sur la figure 56. La hachure indique la direction 


Fig. 57 


des lignes de glissement qui sont facilement discernables lorsque 
l'on coupe transversalement la barre soumise à une torsion plastique 
et que l’on décape la section obtenue. Les photos des lames minces 
décapées prélevées sur des barres de section rectangulaire pour des 
angles de torsion différents sont montrées sur la figure 57. Avec 
l'accroissement de l’angle de torsion, les raies sombres qui corres- 
pondent aux couches de glissement plastiquement déformées occu- 
pent une place de plus en plus grande dans la section. 
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2. Barre de section circulaire. La contrainte tangentielle (fig. 58) 
est égale à 


: 
—k pour r<c, 


Uk pour r>c. 


Le moment de torsion est 


7 4 8 


M=2n rer dr = M, (1 —° e ) 
0 


où le moment limite M, — L aak. On trouve l’angle de torsion en 


considérant les déformations du noyau élastique : 


Les lignes de glissement coïncident avec les directions radiales 
(fig. 58). L'état limite (c — 0) est obtenu pour un angle de torsion 


Ligne de glissement 


Fig. 58 


infini, le noyau élastique dégénérant en un point de discontinuité. 
Il convient néanmoins de souligner que le moment M s'approche 
rapidement du moment limite M, à mesure que se développe la tor- 


sion (ainsi, M — DM, pour _ — +) : la portance de la barre est 


pratiquement épuisée pour des angles de torsion relativement petits. 

3. Solution des problèmes élasto-plastiques par méthode inverse. 
Il a été souligné plus haut qu’il est facile de déterminer les con- 
traintes dans le domaine plastique si les directions des normales 
au contour sont connues, puisque dans ce cas on connaît la direc- 
tion et la valeur de la contrainte tangentielle +. en chaque point 
du domaine. Ceci permet de développer les méthodes inverses pour 
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la solution des problèmes élasto-plastiques. Nous examinerons ici 
le procédé simple proposé par V. Sokolovski. Soient un noyau élas- 
tique limité par le contour L et la solution de l’équation différen- 
tielle de la torsion élastique (27.10) satisfaisant à la condition de 
plasticité sur le contour Z du noyau. Calculons les directions de vec- 
teur contrainte tangentielle le long de Z et construisons les norma- 
les AB, A,B;, . .. (fig. 59) à ces directions. Si la trajectoire ortho- 
gonale BB,B, . .. à la famille des normales est fermée, elle nous 
donne la configuration du contour C de la barre. 

4. Exemple de torsion élasto-plastique d’une barre de section 
elliptique. Par le procédé indiqué, V. Sokolovski a trouvé une solu- 


astique 


Fig. 59 Fig. 60 


tion simple du problème de la torsion élasto-plastique d'une barre 
de section elliptique (fig. 60). 
Admettons que le contour Z est une ellipse 


La solution pour le noyau élastique satisfaisant à la condition d’écou- 
lement 7 = k sur L est élémentaire: 


y - 
Txz = —k=, Th, 


l'angle de torsion étant égal à 


k a+b 
PT  & 
Soient x — —a sin w, y — b cos les équations paramétriques 


de l’ellipse L; les contraintes tangentielles y sont égales à: 


T2 = — k cos Ÿ, Ty: = —k sin Ÿ. 
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La direction de la contrainte tangentielle +. sur l’ellipse est 
définie par la relation 


Ty z 


un, = EV- 


L'équation de la droite, normale au vecteur +. et passant par les 
points de L, est de la forme 


y = —x cotg 4 + (b — a) cos Ÿ. 

Si a et b sont fixes, c'est justement l'équation de la famille uni- 
paramétrique des droites de glissement. Il est maintenant néces- 
saire de construire les trajectoires orthogonales de cette famille. 
L'équation différentielle des trajectoires recherchées sera : 


dy _ — _ 2+tasinÿ 
7 BU y—b cos D ” 


On constate aisément que les trajectoires orthogonales sont 
décrites par les équations paramétriques 


2r = —sin b{a+c+(a—b) cos* Ÿ], | 
2y = cos Ÿ[b + c—(a—b) sin? y], 


où c est une constante arbitraire. 
Les équations obtenues définissent un ovale à deux axes de symé- 


trie et aux demi-axes de + (a + c) et + (b + c). La configuration 


de l’ovale diffère peu de celle d’une ellipse aux demi-axes corres- 
pondants. La solution a une signification si l’ellipse Z se trouve tout 
entière à l’intérieur de l’ovale C, ce qui est vérifié pour des angles 
de torsion « suffisamment grands. L'’accroissement de l'angle w 
entraîne l’aplatissement du noyau élastique (ellipse Z) qui, à la 
limite, dégénère en une ligne de rupture. 


5. Considérations finales. Selon une autre méthode inverse, proposée 
ar L. Galine {*?}, on peut établir les équations des contours Z et C si l’on connaît 
a répartition des contraintes tangentielles le long de L, satisfaisant à certaines 
conditions complémentaires. A l’aide de ces résultats, L. Galine trouva la 
solution de plusieurs problèmes élasto-plastiques pour les barres dont la sec- 
tion est proche du polygone. Il proposa aussi une méthode visant à résoudre 
les problèmes directs pour les barres de section polygonale [%]. 11 y a une bonne 
concordance entre les résultats obtenus par L. Galine et les données expérimen- 
tales de Nadaiï. 

Notons, pour conclure, que plusieurs problèmes élasto-plastiques (torsion 
de cornière, torsion des barres de section carrée ou triangulaire) ont été résolus 
par des méthodes numériques («de relaxation ») [®]. 

Le problème de l’existence d’une solution du problème élasto-plastique 
a été examiné par L. Galine et par d’autres auteurs. 

Enfin, une remarque sur laquelle il convient de nous arrêter. Lors de l’ana- 
lyse de la torsion élasto-plastique il était tacitement supposé que la mise en 
charge avait lieu dans tous les points de la zone plastique, le moment de torsion 
(ou l'angle de torsion w) étant croissant. Mais la frontière de la zone plastique 
varie et, en général, en certains points de la zone en question on peut assister 
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à la décharge. Cette question a été étudiée dans l'ouvrage de P. Hodge [11] 
qui a montré qu'avec l'accroissement du moment de torsion il n'y avait pas 
de décharge dans les barres de section simplement connexe. La décharge peut 
avoir lieu par contre dans les barres de section multiplement connexe (dans us 
cylindre creux, par exemple). Cela complique fortement le problème de la 
torsion élasto-plastique des barres multiplement connexes, car il convient d’ap- 
pliquer des équations différentes dans les domaines de décharge. 

Le probleme de la torsion d’un anneau circulaire de section invariable, 
ceveoppe par Freeberger, Wang et Prager (cf. [7®]) représente la généralisation 
du problème de la torsion d'une barre rectiligne. 

L'état de contrainte dans les zones plastiques de la barre circulaire soumise 
à la torsion et dont le diamètre varie selon la longueur a été étudié par V. Soko- 
lovski [#5]; la charge limite d’une telle barre sera définie par la suite dans le 
chapitre VIII. 


ps ES torsion des barres anisotropes et hétérogènes a été aussi étudiée (cf. 
) 


Le problème de la déformation élasto-plastique antiplane est mathémati- 
quement proche du problème de la torsion élasto-plastique. On y obtient aussi 
l'état du cisaillement pur mais avec des contraintes données sur le contour du 
corps (cf. travaux de G. Tchérépanov [1°7]). 


30. TORSION DES BARRES ECROUISSABLES 


1. Généralités. Lorsque la barre en matériau écrouissable est 
soumise à une torsion, on n'assiste pas à la mise en charge simple; 
la forme du déviateur des contraintes est conservée, mais il y a une 
variation des directions des axes principaux. On peut néanmoins 
supposer que ces déviations sont négligeables du fait que l’état de 
contrainte est relativement simple (cisaillement pur) et que les 
directions des axes principaux changent très peu à la torsion. En 
effet, les directions principales sont évidemment conservées le long 
du contour qui est une des lignes des contraintes (paragraphe 27). 
Les autres lignes des contraintes « répètent » en quelque sorte la 
configuration du contour, les variations de ces lignes à la torsion 
sont donc relativement petites et l’on peut considérer les change- 
ments de direction des axes principaux liés à la rotation du vecteur 
(tangent à la ligne des contraintes) comme insignifiants. Ainsi, dans 
l'analyse approchée on peut partir des équations de la théorie des 
déformations (cf. paragraphe 15, divisions 1 et 4). L'analyse de la 
torsion des barres susceptibles d'écrouissage basée sur la théorie 
de l’écoulement présente de grandes difficultés et n’est pas étudiée 
ici. 
2. Equation différentielle. Portant les composantes de la défor- 
mation selon les équations (14.23) de la théorie des déformations 


Yzxz — g(T) Trzs  YŸuz = g(T) Tyz (30.1) 


dans la condition de continuité (27.6) et introduisant la fonction des 
contraintes F, on trouve l’équation différentielle 


DIU SEE CUE SEE UT 
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OF \2 0F \2 

ref) +(3) 
Sur le contour, on a toujours F = const. L’équation différen- 
tielle (30.2) se rapporte aux équations du type Monge — Ampère; 
elle est linéaire par rapport aux dérivées secondes et en vertu des 


propriétés de g (T) (cf. paragraphe 12) est du type elliptique. La con- 
dition g (T) = const — _ (milieu élastique de Hooke) conduit à 
l'équation de Poisson (27.10). 

3. Solution pour la section circulaire. Les sections transversales 


restant planes, la solution est donc élémentaire pour la section cir- 
culaire, soit 


Vzxz — — y, Yyz = OT 
et 
Ye =T=or, To: =T=8g(or) or. 


L'angle de torsion w est tiré de la condition de l’équivalence statique 
a 
M = 2nw | g (or) rs dr. 
0 


4. Torsion des barres minces. Envisageons tout d’abord la torsion 
des profils minces ouverts. On part du problème sur la torsion d'un 
rectangle allongé (fig. 54, a). On peut supposer ici que la fonction 
des contraintes F est indépendante de zx; on obtient alors à partir de 


(30.2) : 
d—/dF\4F 
a LE (Gr) a ]+29=0. 
d’où 
— / dF\4F 
(5) & — — 2oy + const. 
En vertu de la parité de la fonction des contraintes on a . = {) 
pour y = 0 et la constante arbitraire est nulle ; maintenant on à: 


dF 
are — 8 (— 20y) Zoy, 


et{vu que F = 0 sur le contour, il en résulte 


F=F{(h, &, y)= —20 | g(—20y) y dy. 


c—nl> 
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Pour les profils ouverts de configuration arbitraire (fig. 54, c), 
on à 


4 
y 27) 


M=2 | | F[h(s), ©, y] dyds, 


0 1 
T3 R(s) 


où s est calculé le long de la ligne médiane du profil. 

La torsion des profils minces fermés est envisagée sur la base du 
théorème concernant la circulation du cisaillement []. Examinons 
l'intégrale 

= & Vaz AZ + Vy: dy (30.3) 
Ce 


suivant le contour fermé C, qui se trouve tout entier à l’intérieur 
de la section. En y introduisant les composantes de la déformation 


L 


n 
Fig. 61 Fig. 62 


d'après (27.1) et en appliquant la condition d’univocité du dépla- 
cement u. — w (x, y, w), on obtient: 


I, = 20Q,, 


où Q, est une aire délimitée par le contour C, (fig. 61). 

D'autre part, portons dans (30.3) les composantes de la défor- 
mation conformément à (30.1), les composantes de la contrainte étant 
exprimées par la fonction des contraintes (27.7); étant donné que 


on trouve: 
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Ainsi, 
— oF 
DE (T) 2 ds= —200,. (30.4) 
Ca 


On obtient le théorème de Bredt sur la circulation des contraintes 
tangentielles pour g (T) — const — Z. 

Passons maintenant au cas d’un tube à parois minces dont la sec- 
tion est limitée par les courbes C,, C, (fig. 62); ici C, est la ligne 
médiane. Sur les contours Co, C1, la fonction des contraintes prend 
certaines valeurs constantes F,, F,; une de ces valeurs peut être 
considérée comme nulle (paragraphe 27), soit F, = 0. 

Grâce à la petitesse de l'épaisseur du tube h (s), on peut admettre 
que F varie de façon linéaire de F = F, sur le contour intérieur à 
F = F, = 0 sur le contour extérieur. Conformément à (27.9) on 
trouve: 


M = 2F,Q,, 


où Q, est l'aire limitée par la courbe C,. Ensuite, 


0F Fi LF 
Fer LEE 
Selon le théorème (30.4) 
$e (5) 5 ds = 200, (30.5) 
Ce 


d'où l’on tire l’angle de torsion «. 


5. Considérations finales. Dans les problèmes particuliers l'intégration 
de l'équation différentielle (29.2) peut être réalisée par telle ou telle méthode 
des approximations successives. On possède la solution du problème sur la 
concentration des contraintes, ce qui est dû à une petite encoche ménagée sur 
la surface de la barre en torsion [14]. On peut, en maintes occasions, élaborer 
une solution approchée à l’aide de la méthode variationnelle (cf. paragraphe 68). 

On a étudié les pote portant sur l’existence des solutions de l’équa- 
tion différentielle (30.2) ainsi que les propriétés de ces solutions. 


Exercices du chapitre IV 


1. Calculer le moment limite de torsion pour une barre dont la section est 
un triangle équilatéral. 

2. Même problème pour une section en corniere. 

3. Même problème pour un tube carré à parois minces (h = const). 

4. Examiner l’état limite d’une barre cylindrique circulaire (de rayon a) 
soumise à une torsion et une traction simultanées (partir des équations de la 
théorie de plasticité de Saint-Venant — von Mises (13.12); les sections trans- 
versales restent planes et pivotent d’un bloc, et seules les composantes de la 
contrainte 0,, T?, Sont non nulles); trouver la répartition des contraintes ainsi 
que les valeurs de la force axiale et du moment de torsion. 
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Réponse. 


iQ 
Os 1 5 pp? NE VA + r0° ’ VAE Ë a 


5. Examiner la torsion et la traction d’une barre cylindrique circulaire 
be la théorie de l’écoulement plastique pour la voie de charge suivante: 
la barre s'étire jusqu'à ce qu'elle n’atteigne la limite d'écoulement ; elle se 
tord ensuite pour un allongement axial fixé. 

Réponse. 


Oz h Tz Gau 
— = , ——— — t — e 
re sch qp . h gp, q=— A 


6. On sait qu’à la torsion d’une barre circulaire de diamètre variable seul 
le déplacement tangentiel u, — u, (r, :) diffère de zéro. Partant des relations 
de la théorie des déformations, déduire l'équation différentielle pour u, dans 
le cas de l'’écrouissage. 


CHAPITRE V 


DÉFORMATION PLANE 


31. ÉQUATIONS FONDAMENTALES 


1. Généralités. En déformation plane, les déplacements des 
points matériels du corps sont parallèles au plan x, y et indépen- 
dants de 2: 


Uk = U; (x Y), Uuy = uy (x, y), u,; = 0. (31.1) 


Cet état apparaît dans des corps prismatiques longs lorsque les 
charges sont normales à la surface latérale et ne dépendent pas de z. 

On admet, comme d'habitude, que le corps soit isotrope et homo- 
gène. Nous aurons la même image des états de contrainte et de défor- 
mation en toute section z— const; les composantes de la contrain- 
te ne dépendent que de x, y, tandis que t.., t,. sont nulles en l’ab- 
sence des cisaillements correspondants. Ainsi, o. est une des con- 
traintes principales. 

Dans la théorie de l’élasticité, les conditions citées sont, on le 
sait, suffisantes pour énoncer le problème de la déformation plane. 
Dans la théorie de la plasticité, on a besoin de simplifications complé- 
mentaires sans lesquelles on ne saurait obtenir l'énoncé mathé- 
matique acceptable du problème. 

Par la suite, on applique le schéma du corps rigide-plastique. 
Ce concept, comme nous l’avons déjà souligné (paragraphe 23), intro- 
duit une erreur qu'il est difficile d'évaluer. Cependant, l'analyse 
tant soit peu régulière du problème plan se complique si l’on renonce 
au schéma du corps rigide-plastique. Dans le problème envisagé, 
on arrive en général à l’état limite lorsque certains domaines du 
corps se trouvent encore dans l’état élastique (comme dans l’exem- 
ple de la flexion d’une poutre sous l’effet d’une force, paragraphe 24). 
La situation est différente pour le problème de la torsion (chapitre IV) 
et pour le problème de la sphère creuse (paragraphe 25) où dans l’état 
limite la section entière de la barre (sphère) est l’objet de déforma- 
tions plastiques. 

De la sorte, on envisagera au fond le problème élasto-plastique 
bien que sa solution soit extrèmement difficile. En négligeant com- 
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plètement les domaines élastiques on prive l’énoncé du problème 
de sa netteté et on complique la compréhension physique des solu- 
tions. 

Il est plus rationnel de partir du schéma du corps rigide-plastique, 
qui permet d'envisager en même temps le champ des contraintes et 
le champ des déplacements en liant ce dernier aux déplacements des 
domaines rigides. C’est de la sorte aussi que l’on construit en somme 
la solution approchée des problèmes élasto-plastiques. 

I] va de soi que l'erreur dépend du type des problèmes considé- 
rés. Dans les problèmes de technologie, où des déformations plasti- 
ques importantes se produisent dans certaines parties du corps, il 
ne semble pas que l’application du concept du corps rigide-plastique 
puisse être contestée. La déformation d’une maille carrée d’une 
bande étirée à travers une matrice conique dure est montrée sur la 
figure 146. Il est évident que l’on peut considérer les parties de la 
bande se trouvant des deux côtés de la matrice comme des domaines 
rigides et que la déformation plastique sera localisée au voisinage 
des plans de contact. Les problèmes technologiques de ce type se 
rapportent aux problèmes de l'écoulement plastique stationnaire 
aux grandes déformations (paragraphe 49). 

Les problèmes sur les charges limites qui sont étroitement liés 
à ceux de la résistance des matériaux sont des problèmes d’un autre 
type caractérisés par de petites déformations. Les domaines de la 
déformation plastique pour les corps rigide-plastique et élasto-plas- 
tique peuvent certainement y différer notablement. Néanmoins, le 
schéma du corps rigide-plastique est parfaitement valable pour la 
recherche des charges limites; cette affirmation sera argumentée au 
chapitre VIII consacré aux principes d’extremum de la théorie de la 
plasticité. 

L'accumulation des résultats expérimentaux est souhaitable 
pour l'estimation des erreurs. Les essais exécutés dernièrement, 
comme nous le verrons ultérieurement, confirment bien les nom- 
breuses conclusions qui ont été faites sur la base du schéma du corps 
igide-plastique. 

2. Equations fondamentales. Il découle de (31.1) que e-= 0. 
Appliquant cette condition, on obtient, aussi bien d’après les équa- 
tions de la théorie des déformations (14.3) que d’après celles de la 
théorie de l'écoulement (13.5), qu’en négligeant les déformations 
élastiques (1) on est amené à 


oO. — 6 —= 0, (31.2) 
d’où 


0=+ (Ox—+ 0). (31.3) 


(G) On peut montrer qu’il suffit d'adopter la condition d’incompressibi- 
lité pour obtenir (31.2). 
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Comme nous l’avons déjà noté, 6. est l’une des contraintes prin- 
cipales. Les autres contraintes principales o; sont les racines de l’équa- 
tion quadratique 


Ox— Où Try 0 


D'où 


CE 


Omin 


Il est évident que ©, est la contrainte principale moyenne. La 
contrainte tangentielle maximale sera alors 


4 ee 
Tmax = 7 (Omax — Omin) = L 4 (Ox — Ou)? +4 =T. 


Comme il est facile de le calculer, l'intensité des contraintes tan- 
gentielles sera elle aussi égale à Tax: 


TL =". (31.5) 
Ainsi, les contraintes principales sont égales à 
O1—=O+HT OC. —0, Oo = O0 —T, 


autrement dit, l’état de contrainte en chaque point se caractérise par 
la superposition] de la pression hydrostatique o à la contrainte de 
cisaillement pur + (fig. 63). 

Les valeurs des cosinus, déterminant la première (soit ©, = 02) 
direction principale, sont tirées du système 


(0x — 0i) cos (1, x) + Try cos (1, y) —. 0, | 
Txy COS (1, x) + (0, — 0) cos (1, y) = 0. 
En éliminant 6, on obtient: 


2Txy 


tg2(1, x) — 0, (31.6) 


Les directions des éléments de surface sur lesquels agissent les 
contraintes tangentielles maximales forment un angle de + _ avec 


la direction principale. 

Par la suite, les lignes de glissement auront une grande importance. 
La ligne de glissement est une ligne qui, en chacun de ses points, est 
tangente à l'élément de surface de la contrainte tangentielle maximale. 
Il est évident qu’il existe deux familles orthogonales des lignes 
de glissement, qui sont caractérisées par les équations: 


z = za, B), y — y (x, B), 
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où «, B sont des paramètres quelconques. Les lignes de la première 
famille, dites lignes &«, correspondent à des valeurs fixées du para- 
mèêtre B (BP — const) ; le paramètre & est constant le long de la ligne f. 


01 


Fig. 63 Fig. 64 


La ligne & dévie à droite de la première direction principale d’un 
angle de 45° (fig. 64) ; la ligne B dévie à gauche de la première direc- 
tion principale du même angle. | 
Nous conviendrons de fixer les directions des lignes &, 6 de ma- 
nière qu’elles forment un système de coordonnées à droite, la con- 
trainte tangentielle + étant alors positive (1) 
(fig. 64). Désignons par 6 l’angle d’incli- 
naison de la tangente à la ligne «& qui est 
% mesuré dans la direction positive à partir 
de l’axe des x. 
Les équations différentielles des fa- 
milles &, B seront respectivement 


dy dy 
7 — tg0, ————cotg0. (31.7) 
Fig. 65 Les lignes de glissement couvrent le 


domaine d’un réseau orthogonal. L'élément 
infiniment petit, localisé par les lignes de glissement, éprouve une 
traction identique dans les directions des lignes de glissement 
(fig. 65). 

3. Etat d'écoulement. Soit un milieu qui se trouve dans un état 
de plasticité parfaite. Alors la condition d'écoulement doit être 
vérifiée : 

T = const = T, 
ou 
Omax — Omin — 2Ts. 


(?) Notons que le système des directions tourné d'angle x par rapport 
au système représenté sur la figure 64 satisfait également à ces conditions. 
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Désignant 7, par k, on obtient: 
(0x — 0,)? + 4tiy = 4k2. (31.8) 


On ajoutera ici deux équations différentielles d'équilibre (les 
forces volumiques étant absentes) : 


80% . Otxy 
ae ny 0 ne ta = 0. (31.9) 


Si les contraintes sont données à la frontière du corps, on dispose 
alors d’un système d'équations complet pour définir l’état de con- 
trainte (et ceci indépendamment de la déformation). Les problèmes 
de ce type sont appelés statiquement déterminées. 

On adjoint aux équations citées les relations qui lient les com- 
posantes de la contrainte aux accroissements des composantes de 
la déformation; ce seront les relations (13.7) dans lesquelles on éli- 
mine les termes se rapportant à la déformation élastique, c.-à-d. 
les relations de la théorie de la plasticité de Saint-Venant — von 
Mises (13.12). Dans le cas de déformation plane, il ne reste que trois 
relations (pour E., Ë,, n+y) d'où il découle l'équation 


dx 

Ox—0y 0 dy 

y ne El 
ay | oz 


affirmant que la direction des éléments de surface de la contrainte 
tangentielle maximale coïncide avec celle des éléments subissant 
une déformation de cisaillement à une vitesse maximale. En outre, 
la condition d’incompressibilité 


dx dy 
doit être vérifiée. 

Pour les cinq inconnues 6,, Gy; Tzyr Vxr Vyr ON à Cinq équations 
(31.8) à (31.11) 

4. Méthode semi-inverse. Si le problème est statiquement déter- 
miné, on trouve les contraintes 6,, 6,: t., indépendamment des 
vitesses v,, v,; les contraintes étant trouvées, on a alors pour cher- 
cher les vitesses le système d'équations linéaire (31.10), (31.11). 
On peut calculer le champ des vitesses en résolvant ce système pour 
les conditions aux limites données. 

Si le problème est statiquement indéterminé, il faut alors ré- 
soudre conjointement les équations par rapport aux contraintes 
et aux vitesses, ce qui sera lié à des difficultés notables. Dans ces 
problèmes on utilise souvent la méthode semi-inverse : on essaie de 
trouver un champ des lignes de glissement tel que la répartition des 
10—0653 
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vitesses s'accorde avec les conditions aux limites. On doit en même 
temps donner dans telle ou telle mesure les contours de la zone plas- 
tique et compléter les conditions aux limites pour la contrainte. 
Malgré leur caractère limité, les procédés de ce genre ont permis 
de trouver de nombreuses solutions importantes. De ce qui précède 
découle notamment l’intérêt majeur que présente l’analyse du système 
d'équations (31.8), (31.9) pour les contraintes. Penchons-nous 
sur l’étude détaillée des propriétés des solutions de ce système d'équa- 
tions. Une méthode plus complexe de solution conjointe des équa- 
tions pour les contraintes et les vitesses sera envisagée par la suite 
(paragraphe 51). 


32. LIGNES DE GLISSEMENT, LEURS PROPRIÉTÉES 


1. Lignes caractéristiques. Envisageons donc les équations aux 
contraintes (31.8), (31.9). 
Prenons les formules connues de la théorie des contraintes : 


ox = HT + UE cos 2(1, 2), À 


O1+02 _ OU —0Oo 
2 


Oy = 5 cos 2 (1. x), | 


Ts AE sin 2 (1, x), 


remplaçons, dans ces équations, la demi-somme des contraintes prin- 
cipales par ©, la demi-différence par k (conformément à la condition 


d'écoulement) et passons à l'angle 6 = (1, x) — T. On a alors: 


Ox — O—k sin 28, 
6,=0+k sin 26, (32.1) 
Try = k cos 26. 


Il est évident que la condition d'écoulement (31.8) est alors véri- 
fiée. 

Portant ces valeurs dans les équations d’équilibre, on obtient 
un système de deux équations différentielles non linéaires aux déri- 


vées partielles du premier ordre par rapport aux fonctions inconnues 
o (x, y), 0 (x, y): 


“ ® , . 0 
À — 2k (cos 28 À sin 20 —-) | (32.2) 


00 : 40 00 
7 — 2k (sin 26 = — cos 20 7) =: 


Les méthodes d'élaboration et les propriétés de la solution du systè- 
me d'équations différentielles obtenu sont déterminées avant tout 
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par le type du système (cf. Appendice). Montrons que ce système est 
du type hyperbolique. 

Pour définir l’hyperbolicité d’un système, il faut montrer qu'il 
existe deux familles réelles différentes de lignes caractéristiques. 
On peut s’y prendre de différentes manières. L'application d’une 
méthode « déterminante » ordinaire (cf. Appendice) nécessite de 
nombreux calculs et n’est pas suffisamment illustrative. C’est 
pourquoi nous utilisons le procédé suivant qui est plus simple. 

Soit une ligne quelconque L dans le plan x, y (fig. 66) 


z=zxz(s), y—=yt(s) 
le long de laquelle on connaît les valeurs des fonctions cherchées 
o —©ct(s), 0 —= 080 (s). 


On cherchera la solution © (x, y), 0 (x, y) prenant la valeur 
donnée © (s), 8 (s) le long de la ligne ZL. Le problème relatif à 
l'élaboration d’une telle solution est appe- 
lé problème de Cauchy. Dans le langage 
géométrique, ce problème consiste à mener 
une surface intégrale par la courbe donnée. 

La solution du problème de Cauchy est 
impossible si L est une ligne caractéristi- 
que, puisque dans ce cas il est impossible 
de déterminer de manière univoque, le long 
de L, les dérivées premières de la solution à 
partir des équations différentielles (ce qui, 
dans le langage géométrique, signifie qu’il Fig. 66 
est impossible de déterminer univoquement 
le long de Z le plan tangent à la surface intégrale). o et 8 étant 

| : | > « + 00 06 
connues sur la ligne L, on connaîtra aussi les dérivées PART 
ces fonctions sont dérivables. On repérera alors s, et s, dans un 
système de coordonnées local, formé par la tangente et la normale 
à Len un certain point P (fig. 66). Notons que les équations d'équilibre 
et la condition de plasticité ne changent pas lorsque l’on passe du. 
système de coordonnées x, y au système s,, s.. Les équations 
différentielles (32.2) gardent également leur ancienne forme : 


40 ; 00 : 08 
Fi — 2k (cos 207 + sin 202) =0, | 


£ 7 (32.3) 
Oo : 
3, 2h (sin 20 -—— cos 20 7) =0. | 


l'angle 0. définissant la direction de l’élément de surface de glisse- 


ment en un point P, y est mesuré à partir de l’axe des s,. Les dérivées 

90 00 # e e « JT # e D] 

sc" ge. SUT L étant connues, on peut, si 0 diffère de O, 3: déduire à 
1  OSj 


10® 
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partir de (32.3) les dérivées È , 2 et resoudre de la sorte le problème 
de Cauchy. Te 
Si, par contre, L est confondue avec la ligne de glissement, on 


T , « 
aura alors 0 — O, 3 et l’on ne pourra pas dans ce cas déduire les 


» 


dérivées mentionnées à partir des équations différentielles (32.3). 
La ligne Z sera dans ce cas une ligne caractéristique. 

Ainsi, Les lignes caractéristiques se confondent avec les lignes de glis- 
sement; il est évident qu'il existe deux familles réelles différentes 
de lignes caractéristiques. Le système de départ est donc du type 
hyperbolique. 

Si les axes de coordonnées s,, s, se confondent avec les directions 
des tangentes aux lignes de glissement, les équations différentielles 
(32.3) prennent une forme simple 


9 à 
Fr (o — 2k6) = 0, CT (o + 2k0) = 0, (32.4) 
où — % sont les dérivées suivant les lignes «, $. 


Sa * 0s 
Ces équations ont une signification mécanique simple; elles 
sont les équations différentielles d'équilibre de l'élément infiniment 
petit du milieu plastique, qui est engendré par le réseau des lignes 
de glissement (élément de glissement ; fig. 65), ce réseau étant consi- 
déré comme une sorte du réseau de coordonnées naturel du problème 
en question. 

P étant un point arbitraire sur la ligne de glissement, on aura 
alors respectivement le long des lignes de glissement des familles @, 
B : 


\ a 


dy _ 
 =t80, =. — —Cotg 0, | 


| (32.5) 
77 —0=const=E, | + 0= const = 1. | 

Ces relations, pour le problème plan de la théorie de la plasticité, 
ont été déduites pour la première fois par H. Hencky (1923). Des 
relations de caractère plus général furent obtenues antérieurement 
pour le massif pulvérulent par Kôtter (1903). 

En principe, le paramètre £ varie lors du passage d'une ligne de 
glissement de la famille &« à une autre. Exactement de la même 
manière change le paramètre n lorsque l’on passe d’une ligne de la 
famille B à une autre. Ainsi, E ne dépend que du paramètre fet n 
que de «, autrement dit: 


E—E(B), n=n (a). 


Si l’on connaît le champ des lignes de glissement et, sur ces der- 
nières, les valeurs des paramètres &, n, on connaîtra alors ©, 0 en 


32.] LIGNES DE GLISSEMENT, LEURS PROPRIÊTES 149 


chaque point, c.-à-d. que les composantes 6,, 6,, T;y de la con- 
trainte sont connues. Notons que, dans le problème envisagé, à la 
différence du problème linéaire (le problème de l'équation des on- 
des, par exemple), les lignes caractéristiques dépendent de la solu- 
tion cherchée qui est le champ des contraintes. En particulier, une 
courbe arbitraire y — y (r) peut être caractéristique si un état de 
contrainte approprié se forme le long de cette courbe (c.-à-d. si 
l'angle 0 correspondant est déterminé). 

2. Propriétés des lignes de glissement. Les lignes de glissement 
font preuve de toute une série de propriétés remarquables, étudiées 
surtout par Hencky. Envisageons donc ces propriétés. 

1) Le long des lignes de glissement, la pression varie proportionnelle- 
ment à l'angle formé par la ligne de glissement et l'axe des x. Cette 
propriété est évidente, car o — 240 + const le long de la ligne « 
et & — —2k0 + const le long de la ligne $. 

2) L'angle 0 et la pression © changeront d'une même grandeur 
(premier théorème de Hencky) si l'on passe d’une ligne de glissement 
de la famille f à une autre le long de n'importe quelle ligne de glisse- 
ment de la famille a. 

En effet, des relations 


o 
il découle que 
{ _ 
G=k(E+m), 0=2(n—E). (32.7) 


Soient deux lignes de glissement quelconques B — f,, B — B. 
de la famille & et deux lignes de glissement &« — «;, « — a, de la 
famille B (fig. 67). Le long de ces lignes, on a respectivement : 


EE, EE; n=11. n=n:2. 


Portant ces valeurs dans les formules (32.7) pour les points d'’in- 
lersection A1, - - ., A», On trouve facilement : 


1 1 
Pi — Ga, en OA, 7 (ne — ni); Po — O 4e — OA,» — 9 (Ne — "1); 
c.-à-d. p, — p:. On obtient de la même façon: 


Ass — OAn — Age — OAye- 


Il est évident que nous en viendrons à des conclusions analogues 
si nous passons d’une ligne de glissement de famille &« à une autre 
le long de n'importe quelle ligne f. 

3) Si la valeur de © est connue en un point quelconque du réseau 
de glissement donné, elle peut être calculée partout dans le champ. 
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Soit oA une valeur connue au point À (fig. 68); connaissant 0, 
en ce point, on calcule immédiatement la valeur du paramètre 1, 
pour la ligne de glissement B passant par À. 

Par la suite, au point B, on trouve facilement 65 — 2k (n, — 0;) 


et E1 — SR — 0,; la valeur de la pression © au point C sera obtenue 
par la formule oc — 2k (Ë, + Go). 
4) Si un segment quelconque de la ligne de glissement est une droite, 


les valeurs de ©, 0, les paramètres £, n et les composantes ©, 0,, ti, 
de la contrainte sont constants le long de cette droite. En effet, si l’on 


Fig. 67 Fig. 68 


admet, par exemple, que le segment de la ligne & est une droite, 
on a alors le long de celle-ci 6 — const et le paramètre E constant. 
Mais alors, conformément à (32.6), on a également © — const. Par 
conséquent, le long du segment en question, le paramètre n sera lui 
aussi constant. 

Si dans un domaine quelconque, les deux familles de lignes de glis- 
sement sont rectilignes, les contraintes y seront réparties uniformé- 
ment, les paramètres £, n étant constants. 

5) S'i un segment quelconque d'une ligne de glissement de la famille B 
(ou &) est une droite, tous les segments correspondants des lignes B (ou &). 
découpés par les lignes de la famille « (ou B) (fig. 69), seront des droites. 

Cette conclusion découle de la deuxième propriété, étant donné 
que l’angle compris entre deux tangentes correspondantes à deux 
lignes de glissement quelconques reste constant lorsqu'un mouvement 
se produit suivant les lignes $ choisies. 

Dans un tel domaine, les contraintes ©, 6,, t,y Sont constantes 
le long de chaque segment de droite, bien qu'elles varient en passant 
d’un segment de B à l’autre. Les états de contrainte de ce genre sont 
appelés états de contrainte simples. 
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Comme on l’a démontré, les deux paramètres £, n sont constants 
le long de chaque segment rectiligne ; le paramètre £ ayant une 
valeur constante le long de chaque 
ligne &«, on a ë — const dans fout le 
domaine A BB'A'. 

G) Les segments de droite découpés \ 
par les lignes de glissement d'une autre | 
famille ont une même longueur. En 
effet, envisageons les lignes de glisse- 
ment AA’, BB'. La développée (le 
lieu géométrique des centres de cour- 
bure) d’une courbe quelconque est 
l'enveloppe de la famille de normales 
à la courbe. Il est évident que les li- 
gnes de glissement AA’ et BB'ont la 
même développée D. Comme on le 
sait, la courbe initiale peut être cons- 
truite par dévidage du fil de la déve- 
loppée. Mais alors, lorsque l’on trace 
la courbe BB, le fil sera plus court 
du segment AB que si l’on trace la 
courbe A4’. 

7) Si l'on s’avance le long d’une ligne de glissement quelconque, 
les rayons de courbure des lignes de glissement de l'autre famille varient 
aux points d'intersection de la distance franchie (deuxième théorème de 
Hencky). 

Les rayons de courbure R,, R8£ des lignes &, B sont déterminés 
par les relations 


Fig. 69 


| 00 1 06 
Re a Ra on (32.8) 
Le rayon de courbure À, (Rs) est positif si le centre de courbure 
se trouve dans le sens de l'accroissement de sg (de s,). Envisageons 
les lignes infiniment proches des familles &, B délimitant l'élément de 
glissement As,As (fig. 70). Il est évident que 


LRogAO" = Asa,  — RpA0° = As. 
Calculons la dérivée de As, le long de la ligne B: 


(AT (R AB qu AK = — A6". 
Comme il est démontré, l’angle A6” entre deux lignes B est cons- 
tant, par conséquent, 

0Ry OR$ 


3 


Le ft (32.9) 


La deuxième relation est déduite de façon analogue à la première. 


a 
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Les points d’intersection 0’, O0” des normales 0’A, O0'A' et OA, 
O”A” sont les centres de courbure des lignes B, & respectives au 
point À. 

Le rayon de courbure AP de la ligne B au point À est égal à la 
somme du rayon de courbure BQ de la ligne f au point B et de la 
longueur de l’arc AB (fig. 71). 

Le théorème de Hencky peut être représenté également sous 
une autre forme (Prandtl) : aux points d'intersection avec la ligne @, 


Fig. 71 


les centres de courbure des lignes B forment la développante PO 
de la ligne «. 

8) Le théorème de Hencky montre que le rayon de courbure des 
lignes de glissement B diminue lorsque l'on se déplace vers leur conca- 
vilé. 

Le rayon de courbure des lignes B doit se réduire à zéro si l’ex- 
tension de l’état plastique est suffisamment grande, ce qui cor- 
respond à l'intersection de la développante OP avec la ligne de 
glissement 40. Par ailleurs, la ligne de famille B aura sa pointe en 
un point ©. En outre, il découle clairement de cette construction 
(fig. 71) qu'il y a convergence des lignes de glissement infiniment 
proches AO, 4'O au point ©. Ce point © appartient à l'enveloppe 
des lignes de glissement de la famille &. Ainsi, l'enveloppe des li- 
gnes de glissement d’une famille est le lieu géométrique des points 
de rebroussement des lignes de glissement de la deuxième famille. 

Ayant en © le point de rebroussement, les lignes de glissement f 
ne peuvent pas couper l’enveloppe. Autrement dit, l'enveloppe est 
la frontière de la solution analytique. 

Soit ÀB l’enveloppe des lignes &. Traçons, en un de ses points P?, 
un système de coordonnées local s,,, sg (fig. 72). Il] découle des rela- 
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tions (32.8) que la dérivée La est limitée au point P2, tandis que 
Le 


FE tend vers l'infini, car le rayon de courbure R$ — 0 pour les 
lignes B sur l'enveloppe. Mais alors on déduit des équations diffé- 


rentielles d'équilibre (32.4) que 2 est limité et + oo. Ainsi, 
œ 


le long de l'enveloppe, la dérivée p 
normale de la pression moyenne © 
tend vers l'infini. 

9) Si le passage par la ligne de 
glissement (par exemple, une ligne 
quelconque B) entraîne la disconti- 
nuilé des dérivées des composantes A 
de la contrainte, la courbure des 
lignes de glissement de la deuxième 


famille (x) est discontinue le long Sœ 
de la ligne f. ÿ 
Dans le système local s,, ss, les Fig. 72 


contraintes normales sont égales à 
la pression moyenne © (fig. 65) et les contraintes tangentielles 
sont constantes. 


Ld e # e # 00 LL] 
La dérivée 30 est continue et la dérivée FF est par hypothèse 


discontinue le one de la en B. 
Sur la ligne & on a =— = (6 — 2k6) — 0 et, par conséquent, le 
passage par la ligne $ ne la discontinuité de la dérivée 
RER 
0x Ra’ 


c.-à-d. que la courbure elle aussi varie par saut. 

Ainsi, le réseau orthogonal des lignes de glissement peut être 
composé de morceaux de diverses courbes analytiques ; la tangente 
tourne continüment aux points de jonction, tandis que la courbure 
est en général sujette à des discontinuités. 

Pour conclure, nous noterons que les champs de glissement 
présentent nombre d'autres propriétés intéressantes (cf., par exem- 
ple, É #7]) sur lesquelles nous ne nous arrêterons pas, car en général 
elles n’ont pas d'application dans les solutions des problèmes de la 
théorie de la plasticité. 


33. LINÉARISATION.ÉTATS DE CONTRAINTE SIMPLES 


1. Linéarisation. Selon M. Lévy, le système de départ des équa- 
tions différentielles (32.2) peut être linéarisé. Notons, pour com- 
mencer, qu'il est commode de prendre les paramètres E, n pour des 
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fonctions inconnues. Introduisant dans (32.2) 
1 
o=k(E+n), 0=5(n—E), 


multipliant ensuite successivement la deuxième des équations obte- 
nues par tg 0, —cotg 6 et additionnant à la première, on obtient 
après simplification 
dE, _ nm __ ôn _ 

Ce sont des équations non linéaires homogènes dont les coefficients 
ne sont que les fonctions de E, n. Un tel système est dit réductible 
puisqu'il se ramène au système linéaire par inversion des rôles des 
variables dépendantes et indépendantes (!). En effet, soient 


T = TI (E, n), y — y (&, n); 


le jacobien de la transformation étant non nul dans le domaine 
considéré : 


Introduisant les valeurs des dérivées partielles 

x om _: dy Om __\ Ôz 

m' æ 1 D Æ y À Æ 

dans les équations différentielles (32.1) et simplifiant par le fac- 
teur À 0, on trouve: 


dy ôz . ôy Ôz _ 
C'est un système linéaire à coefficients variables, dit canonique, 
car dans chacune de ces équations les dérivées n’interviennent qu’une 
par une. 


A l’aide de la substitution proposée par S. Mikhline, 
z—zcos0—ysin0, y—zsin0+y7cos0, 


où z, y sont de nouvelles variables, le système (33.2) est transformé en un systè- 
me d'équations à coefficients constants 

dy ZT. 0 y. 

mn 2 dŒ 2. * (33.3) 


On constate aisément que chaque nouvelle variable (z et y) satisfait à l’équa- 
tion des télégraphistes, par exemple: 
&z  1- 
CE on — ms T = 0. ! 


() Cf. Appendice. 
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2. Les intégrales du problème plan. Le système obtenu (33.2) 
n’est pas en général équivalent aux équations de départ (32.2), car 
à l’inversion on perd les solutions pour lesquelles le jacobien A (E, n) 
est identiquement nul. Cependant, ces solutions (« intégrales du 
problème plan »), qui sont souvent rencontrées dans les applica- 
tions et qui ont été découvertes auparavant d'une autre manière 


# a) b) 


[@ 4 


Fig. 73 


(paragraphe 32), peuvent être déterminées directement sans aucune 
difficulté. 

Examinons-les d'après la méthode de S. Khristianovitch [#1]. 
On réussit, au moyen des équations (33.1), à écrire la condition 
A (£, n) = 0 sous la forme: 


2 ) 2 Ô 
J1 en découle trois cas pour lesquels les solutions des équations (32.1) 
réduisent le jacobien À (£, n) à zéro dans un certain domaine: 


1) £ = const = E,, 1 = const = 1, ; 
2) n = const = "); 
3) & = const — E,. 


Le premier cas se rapporte à l’état de contrainte homogène dans 
un domaine quelconque. Les lignes de glissement y seront repré- 
sentées par deux familles orthogonales de droites parallèles (fig. 73, a). 

Dans le deuxième cas, une des équations (33.1) est vérifiée. Puis- 


que ë — —26 + n,, l’autre équation sera récrite sous la forme 
00 68 . 
ES cos 0 For sin 0 —0. (33.4) 


C'est une équation différentielle quasi linéaire dont la surface 
intégrale est constituée par des caractéristiques. Leurs équations 
ont pour expression : 
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Les solutions de ce système d'équations différentielles ordinaires 
sont évidentes : 
0 = const = C,, y—ztg 0 = const = C.. 


Ainsi, une famille de lignes de glissement est une famille de droites 
dépendant de deux paramètres C, et C:. Etant donné que 6 — 
= 2k (no — 0), les contraintes sont constantes le long de chaque 


Fig. 74 


droite de ce type (mais elles varient d’une droite à l’autre), c.-à-d. 
qu'il s’agit d’un éfat de contrainte simple (paragraphe 32). La solu- 
tion générale de l'équation (33.4) peut être mise sous la forme 


y — rtg 0 — ® (6), 


où ® (6) est une fonction arbitraire. 

La deuxième famille de lignes de glissement est construite selon 
les méthodes ordinaires comme une famille de courbes orthogonales 
(fig. 73, b); l'équation différentielle de cette famille est intégrée 
sous une forme fermée [153]. 

Le troisième cas d’intégrabilité est semblable au deuxième; 
pour l’envisager, il faut répéter les calculs précédents. 

3. Application. On peut interpréter la solution E = Ë (x, y), 
n = 1 (x, y) comme l’application du plan « physique » x, y sur le 
plan des paramètres Ë, n. Cela étant, on assiste à l'application du 
domaine du plan x, y, où le jacobien de transformation diffère de 
zéro, dans un certain domaine (en général, à plusieurs feuillets, 
cf. {*]) du plan E, n. 

Les intégrales du problème plan produisent une autre application. 
Ainsi, dans le premier cas E — E,, n — n, (état de contrainte homo- 
gène), l’image par application d’un domaine D quelconque du plan x, 
y sur le plan E, n est un point de ce dernier (fig. 74, a). 

Dans le deuxième cas n = n, (état de contrainte simple), on a 
l'application du domaine D sur un segment de droite n = 1, 
(fig. 74, b). Dans le troisième cas £ — E, (état de contrainte simple) l'ap- 
plication est d’un caractère analogue (fig. 74, c). 

4. Etats de contrainte simples. Considérons un peu plus en détail 
les solutions relatives aux états de contrainte simples. 


33.] LINÉARISATION. ÊTATS DE CONTRAINTE SIMPLES 157 


L'état de contrainte homogène est un cas particulier de ces solu- 
tions. Dans ces domaines le réseau des lignes de glissement est formé 
par deux familles orthogonales de droites parallèles (fig. 73, a) et 
les paramètres Ë, n sont constants (£ — E,, n =: 1,. fig. 74, a). 

Dans le cas général de l’état de contrainte simple, une famille 
de lignes de glissement (&«, par exemple) consiste en des lignes droites; 
les courbes, orthogonales à ces lignes droites, forment la deuxième 
famille B (fig. 73, b), le paramètre n étant constant (fig. 74, b). On 
aura une image analogue si la famille $ est une famille de lignes 
droites (fig. 74, c). 

Pour l’état de contrainte simple, les droites de glissement (les 
lignes B, par exemple, fig. 75) sont des tangentes à l’enveloppe de 


œ 
# 


\ 


Fig. 75 Fig. 76 


la famille (cf. paragraphe 32, fig. 69); cette enveloppe est appelée 
courbe limite. Dans le cas considéré, la famille & est constituée des 
lignes équidistantes qui sont des développantes par rapport à la 
courbe limite. 

Le champ centré des lignes de glissement est un cas important de 
l’état de contrainte simple. Il est formé par un faisceau de droites 
et des cercles concentriques (fig. 76). L'enveloppe y dégénère en un 
point qui est le centre O. Dans l'exemple considéré, le paramètre n — 
— const — n, si les lignes & sont des droites. Les contraintes norma- 
les des éléments de surface radiaux et périphériques sont égales évi- 
demment à la pression moyenne & — 24 (—6 “+ n,), autrement dit, 
elles sont les fonctions linéaires de l’angle d'’inclinaison de la droite. 
Les contraintes sont discontinues au centre © qui est un point sin- 
gulier du champ des contraintes donné. 

Le théorème important suivant découle de ce qui précède. 

Il y a toujours un état de contrainte simple dans le domaine voisin 
du domaine où l'état de contrainte est homogène. 

Soit un état de contrainte homogène dans le domaine À (fig. 77), 
c.-à-d. E = Es, n = n,- Supposons que le segment de la ligne de glis- 
sement L, qui est la frontière du domaine À et qui appartient, 
disons, à la famille de lignes de glissement 6, est une droite sur la- 
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quelle on a également Ë — £,, n — n,. Comme nous l'avons dé- 
montré précédemment, dans le domaine voisin B, une famille de 
lignes de glissement (B) sera constituée par des segments de droites 
d'égale longueur, et le paramètre £ — const — E, étant donné que 


chacune des lignes de glissement à coupant Z porte la même valeur 
constante E,. 

Nous avons l’image suivante dans le plan E, n: l’image du do- 
maine À obtenue par application est le point E,, n,, et celle 


Fig. 78 


du domaine B, le segment de la droite Ë = Ë, qui est issu du point 
mentionné. 

A cette solution, le long de Îla frontière rectiligne du domaine, 
on ne peut adjoindre que les états de contrainte simples (en parti- 
culier, l’état de contrainte homogène). 

On peut relier les domaines de l’état de contrainte homogène 
de différentes manières au moyen des domaines de l’état de con- 
trainte simple. Donnons les exemples les plus simples. 

Sur la figure 78, a, est représenté un champ de glissement com- 
posé de deux domaines différents de l’état de contrainte homogène 
qui sont réunis par le champ centré B. Le champ des contraintes 
est continu dans tout l’ensemble du domaine À + B + C (sauf 
le centre O); le paramètre E est constant (£ — E,). L'application 
dans le plan E, n est montrée dans la partie droite de la figure 78, b. 

Un cas un peu plus compliqué est montré sur la figure 79. Les 
domaines de l’état de contrainte homogène A, C, E y sont réunis 


LA 
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par deux champs centrés B et D, et les contraintes y sont continues 
(sauf le centre O). L’application dans le plan Ë, n consiste en deux 
segments de droites qui se coupent. 


TTL 
Si C 
LE KE 


0 et 


Fig. 79 


Les constructions similaires des champs de glissement sont lar- 
cgement employées dans la résolution des problèmes particuliers. 


34. CHAMP À SYMÉTRIE AXIALE 


Comme il sera montré au paragraphe 36, un champ des contrain- 
tes à symétrie axiale se matérialise au voisinage de la partie circu- 
laire du contour (libre ou uniformément chargée). En raison de ce 
qui précède, de tels champs sont souvent rencontrés dans les solu- 
tions de divers problèmes. 

1. Cas de 7,, = 0. Envisageons le champ de glissement autour 
d'un orifice circulaire de rayon a chargé par la pression uniforme p. 
Soient r, o les coordonnées polaires. En l'absence de contrainte tan- 
gentielle sur le contour de l’orifice, on a t,, = 0 selon la condition 
d'équilibre. En chaque point du champ, les éléments de surface prin- 
cipaux ont alors les directions radiale et périphérique. La ligne 
de glissement sera une courbe qui coupe en chacun de ses points le 


rayon issu du centre sous un angle de + T. Cette propriété n’est 
propre qu'aux spirales logarithmiques 


o—In =$, p+in==0, (34.1) 


qui forment justement deux familles orthogonales (fig. 80). Ces 
lignes s’observent de manière satisfaisante dans les essais (fig. 81). 

Si au voisinage du contour 6, > 0, 6, << 0, la condition d'écou- 
lement est de la forme o, — ©, — 2k et l’état de contrainte se définit 
par les formules précédentes (26.3) : 


G=—p+2kin—, Og=0+2k. (34.2) 
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On s’assure aisément que les relations (32.6) sont vérifiées le long 
des spirales logarithmiques (34.1). 

I1 faudra mettre le signe moins devant 2k dans les formules (34.2) 
si la condition d'écoulement est de la forme ©, — ©, — —2k. 


Fig. 80 Fig. 81 


2. Cas général. Le cas général du champ à symétrie axiale pour 
Tr9 % 0 a été examiné par S. Mikhline. La condition d’écoulement 
a maintenant la forme 


(op — 07)? + 4tio = 482. 
Ecrivons les équations différentielles d'équilibre 
Li + Or— Op 0 
Soient les composantes normale et tangentielle de la contrainte 
sur le contour de l’orifice 
Op—= —pP, Try—Q Pour r=a, (34.4) 


avec |qg| < k. À partir de la deuxième équation d'équilibre et de la 
condition aux limites on trouve que 


dtry 2Tro 


Ses 5U à (34.3) 


dr r 


r 


2 
To=9(+)". (34.5) 
On tire maintenant de la condition d'écoulement : 
Oo — Or = NL (£)". (34.6) 


Portant cette différence dans l’équation différentielle d'équilibre, 
intégrant cette dernière et déterminant la constante arbitraire de la 


C4 
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première condition aux limites on obtient: 


: = p+k[2in NS 
/ Va A+ Va +4 ! 


r® a 


ee — 2 
où a" +. 


Si 9 0, les lignes de glissement ne seront plus des spirales 
logarithmiques. 


35. CONDITIONS AUX LIMITES POUR LES CONTRAINTES 


Soient 0,, t, les composantes normale et tangentielle de la con- 
trainte sur le contour C et | t,| < k. Conformément à (1.3), (1.4) 
On Th Sont liées aux composantes o,, 6,, t.y par les formules 


On = Ox COS* Q + 0, Sin? Q + Ty sin 2, | 
ET 9 (39.1) 

Tn = (0y—0x) sin 2P+7T:yC082F, | 

où œ est l’angle formé par la normale au contour C et l’axe des zx 

(fig. 82). Le milieu se trouvant dans un état plastique, on obtient 


alors en portant les formules (32.1) 
dans (35.1): 


On =0—k sin 2 (0—), 


Th = k cos 2 (0 — y). 24) 


Sixz—=zt(s), y = y(s) sont les équa- 
tions du contour et ©, (s), tr, (s) les 
contraintes données, on peut alors 
considérer 6 = 0 (s), 8 — 0 (s) com- 
me connues sur le contour, de même 
que les paramètres E, n. En parti- Fig. 82 
culier, si le segment de la frontière 
est une droite (@ = const) et les contraintes ©,, Tv, sur cette fron- 
tière sont constantes, alors ©, 6 et, par conséquent, Ë, n sont cons- 
tants eux aussi. 

Notons que 6, 0 (et. par conséquent, les contraintes ©6,, O,, Try) 
sont déterminées à partir de (35.2) de façon non univoque: 


Tan 


+ vie | 

O = 0h + k sin 2 (0— p), ] 
où arc cos est la valeur principale et m un entier arbitraire. L'exis- 
tence de deux solutions pour 6, 8, satisfaisant à la condition d’écou- 


lement s'explique par le caractère quadratique de cette dernière. 
11—0653 


0=p+ +arccos (35.3) 
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Pour choisir le signe, il faut des conditions complémentaires qui 
seront empruntées chaque fois de l’énoncé mécanique du problème 
lui-même. Le raisonnement suivant 
nous sera d’une aide sensible. Envi- 
sageons la contrainte normale 6; 
dans le voisinage du contour C 
(fig. 82): 


O1! — 26 — ©,. 


On peut juger parfois du signe de 61, 
Fig. 83 ce qui nous permet de choisir cor- 
rectement la solution. 
Dans un cas particulier important où il n'y a pas de contrainte 
tangentielle (rt, — 0) sur le contour C, les formules (35.3) se simpli- 
fient 


0=p++mn, | 


O = On + k, ] 
et respectivement ©: = 6, + 2k. 
Voyons l’exemple le plus simple de la frontière rectiligne libre 
x = 0 (fig. 83); sur cette frontière ® = 0, ©, = 0, r, = 0 et, par 
conséquent, 28 = + . + 2mn, o = +k, 6, = 0, 6, = 6 = +2k, 
c.-à-d. qu'il peut y avoir au voisinage de la frontière soit une trac- 
tion en direction des y, soit une compression. 


(35.4) 


36. PROBLÈMES FONDAMENTAUX AUX LIMITES 


Pour envisager les problèmes concrets, il faut construire les 
solutions des équations hyperboliques obtenues (32.2), satisfaisant 
à diverses conditions aux limites. Or, en général, on doit pour cela 
résoudre plusieurs problèmes aux limites. La description concise 
des problèmes principaux sera donnée dans ce qui suit. On trou- 
vera des renseignements plus détaillés dans les manuels relatifs 
aux équations de physique mathématique. 

1. Problème de Cauchy. Le problème de Cauchy (problème 
des valeurs initiales) est le plus important des problèmes considérés. 
Soit dans le plan x, y un arc AB à tangente continue (fig. 84), x — 
— zx (s),y = y (s), où s est un paramètre quelconque, qui ne coïncide 
nulle part avec les directions caractéristiques et qui est coupé une 
fois seulement par chaque caractéristique (!). Sur l'arc AB on con- 
naît les fonctions & = © (s), 0 — 6 (s) qui sont continues avec les 
dérivées premières et secondes. On doit construire la solution des 


(*) Si cette dernière condition n'est pas vérifiée, le problème de Cauchy, 
en général, n’a pas de solution. 
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équations (32.2) qui, sur l'arc AB, prend les valeurs données. La 
solution recherchée existe et elle est unique dans le domaine trian- 
gulaire À PB limité par l'arc 4B et les lignes de glissement (caracté- 
ristiques) «&, B qui sont issues de ses extrémités. En particulier, les 
fonctions © (x, y), 0 (x, y) sont définies également sur les côtés AP, 
BP. La solution est continue avec les dérivées jusqu’à l’ordre deux 
y compris. 

Une construction analogue peut être exécutée aussi de l’autre 
côté de l’arc AB. 

La solution au point P ne dépend que des données sur l'arc 4B. 
Cet arc est appelé domaine de dépendance pour le point P. Si l'on 
change les données en dehors de l'arc AB, la 
solution ne variera qu'au-delà du triangle ABP. 
Par conséquent, à la solution fixée à l’inté- 
rieur de ce triangle on peut ajouter en géné- 
ral diverses solutions le long de la ligne de 
glissement. Autrement dit, les solutions peu- 
vent avoir différentes expressions analytiques 
dans les domaines voisins. 

Ensuite, les valeurs de © (s), 0 (s), fixées en 
un point quelconque de l'arc Q, n'’influent sur 
la solution qu'en des points situés à l’intérieur 
de « l’angle caractéristique » qui est formé par 
les lignes de glissement issues du point Q. 

L'existence et l’unicité de la solution susindiquée ont lieu lors- 
que sont vérifiées les conditions de régularité de l’arc AB et de 
continuité des données initiales. Si les dérivées des données initia- 
les sont discontinues en un certain point C, les résultats mentionnés 
ne seront vrais que dans les domaines triangulaires ACP’, BCP”. 
On peut construire aussi la solution pour la partie restante du domai- 
ne CP'PP”, mais les dérivées de la solution seront discontinues le 
long des caractéristiques CP”, CP”. La discontinuité des dérivées ne 
s'étend que le long des caractéristiques et ne peut disparaître le long de 
celles-ci. 


Arrêtons-nous sur les conséquences les plus simples utilisées 
largement dans les applications. 

Le champ des contraintes à la frontière libre de tout effort n'est défini 
que par la forme de la frontière. 

En effet, la contrainte tangentielle +, étant nulle à la frontière, 
la direction de la normale au contour est l’une des directions prin- 
cipales, et les lignes de glissement s’approchent du contour sous un 
angle de 45°. Par conséquent, le contour ne se confond nulle part 
avec la direction caractéristique et nous avons le problème de Cau- 
chy dont la solution est unique. 

En particulier, à la frontière libre rectiligne, il y aura toujours un 
champ de traction ou de compression uniazxiale uniforme de grandeur 2k, 


11° 


Fig. 84 


164 DEÉFORMATION PLANE [CH. V 


” parallèle à la ligne de la frontière (fig. 85, a). Par exemple, si l’axe 
des x est parallèle à la frontière AB, dans le domaine ABP 6, =— 
= + 2k, 0, = Try = 0. 

A la frontière libre circulaire BA (fig. 85, b), le champ de glisse- 
ment est formé par les spirales logarithmiques et les contraintes sont 
données par les formules (34.2) pour p — 0. 


Fig. 85 


En vertu de (34.1), les équations des lignes de glissement B?. 
AP (si au point P on a @ = 0) ont respectivement la forme: 


p—In== —Int, g+in£= +In, 


où r, est la distance entre le point P et le centre. Au point B q@ = y, 
et, par conséquent, In + — y et les contraintes en P seront 


Or = 2ky, Où = 2k (1 + y). (36.1) 
Notons que si la condition d'écoulement est de la forme ©, — 
— 6, — —2k, il faudra mettre dans les formules précédentes le 


signe moins devant 24. 

Les résultats cités sont presque totalement conservés si une 
pression normale uniforme p est appliquée le long de la partie envi- 
sagée du contour; la géométrie des lignes de glissement reste Ja 
même. À la frontière rectiligne, on aura maintenant un état de con- 
trainte homogène (le choix du système d’axes restant Île même): 


À la frontière circulaire, on aura un champ de contraintes à 
symétrie axiale défini par les formules (34.2). Les données initiales 
au-delà de l'arc AB sont sans influence sur ce champ. Cette solu- 
tion ne dépend pas non plus de la forme de la frontière en dehors de 
l'arc circulaire AB. Par exemple, si la frontière est constituée par 
l’arc circulaire AB et le segment rectiligne BC (fig. 86), le champ 
de glissement au voisinage de AB sera formé par les spirales loga- 
rithmiques et il v aura un réseau orthogonal près de BC. 
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2. Problème caractéristique primaire (problème de Riemann). 
Soient les fonctions ©, @ dont les valeurs sont connues sur les seg- 
ments des lignes de glissement OA et OB (fig. 87). Etant donné que o, 
8 vérifient sur 04, OB les équations différentielles d'équilibre de 


Fig. 87 


l'élément de glissement (31.4), ces valeurs ne peuvent être totale- 
ment arbitraires; elles sont liées par les relations: 


77 —0= const = E le long de OA, (36.2) 
ns +0— const =n le long de OB. (36.3) 


La solution sera alors déterminée dans le quadrilatère OACB. 
Notons que, sur les segments OA et OB, les fonctions ©, 6 deviennent 
généralement connues à partir des solutions construites dans les 
domaines voisins, et les relations citées sont donc nécessairement 
vérifiées. Ainsi, dans l'exemple représenté sur la figure 86, un pro- 
blème caractéristique primaire est résolu dans le domaine BDEF. 
Cela étant, les valeurs ©, 8 sur les caractéristiques BD et BF sont 
connues à partir de la solution du problème de Cauchy respective- 
ment pour les domaines BCD et ABF. 

Le cas dégénéré du problème caractéristique primaire est d’une 
grande importance; dans ce cas le segment de la ligne de glisse- 
ment OB (ou OA) se réduit à un point ©, le rayon de sa courbure 
diminuant infiniment pour une variation constante de l’angle 6 
(fig. 88). Toutes les lignes de glissement « convergent en un point O 
et les contraintes sont discontinues. 

La solution est déterminée dans le triangle OAC si l’angle d’ouver- 
ture au nœud O et les valeurs de ©, 8 sur l’arc OA sont prescrits. 

3. Problème mixte. Sur le segment de la ligne de glissement 
OA (fig. 89), les fonctions ©, @ vérifiant la condition d'équilibre 
(36.2) sont connues. La courbe non caractéristique OP, le long de 
laquelle est donné l'angle 6, est adjacente au segment OA. Un tel 


166 DÉFORMATION PLANE [CH V 


problème surgit, par exemple, si OB est une frontière du milieu et 
il n’y a pas de frottement sur cette frontière. Les lignes de glissement 
s'approchent alors de la courbe OB en faisant avec celle-ci un angle 


de _ et donc 6 est connue. On suppose que l'angle AOB est aigu 


(c.-à-d. qu’il se trouve à l’intérieur de l'angle caractéristique). 
La solution du ‘problème mixte est déterminée dans le triangle 
OAB. La construction elle-même est différente en fonction de la 


(e $ 


0 0 
Fig. 88 Fig. 89 : Fig. 90 


grandeur de l’angle 6 qui est défini au point © de la courbe OB. 
Si cet angle est égal à l’angle]OYau point O sur O4, le champ des 
lignes de glissement a la forme représentée sur la figure 89. En par- 
ticulier, s’il n’y a pas de frottement sur OB, l'angle au sommet O 


formé par les courbes OA et OB doit être égal à . 3 


Au cas où la ligne & issue du point ©, lorsqu'on s'approche de 
cette dernière le long de OB, se trouve à l’intérieur du domaine BOA 
(fig. 90), ce domaine est divisé en deux parties, à savoir: BOA’ 
et A'OA. La première d’entre elles se trouvera dans les conditions 
du cas précédent si l’on arrive à trouver les valeurs de ©, 8 sur la 
ligne de glissement 04’. Mais ces valeurs peuvent être détermi- 
nées en résolvant le problème caractéristique primaire pour le do- 
maine AO” (dans le cas dégénéré) du fait que l’on connaît l’angle 
d'ouverture du faisceau de caractéristiques AO’. 


37. MÉTHODES DES SOLUTIONS NUMÉRIQUES 


La solution des problèmes aux limites examinés plus haut peut 
être obtenue par différents procédés. En particulier, pour les équa- 
tions linéarisées (33.2), les solutions du problème de Cauchy et du 
problème caractéristique primaire peuvent être représentées sous 
une forme fermée au moyen de la fonction de Riemann [*]. L’ap- 
plication de ces solutions nécessite des calculs volumineux. 
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On peut, à l’aide de l’appareil des fonctions dites métacylindri- 
ques examiné par L. Agamirziane [#], construire une solution analy- 
tique pour divers problèmes aux limites rencontrés dans le problème 
plan de la théorie de la plasticité. Si les fonctions indiquées sont 
récapitulées dans des tableaux, ce- 
la permettra de réduire sensible- 
ment le volume des calculs. 

Cependant, les méthodes plus 
simples sont des méthodes appro- 
chées pour la construction des 
champs de glissement, qui sont fon- 
dées sur le passage aux relations 
aux différences finies et sur l’ap- 
plication de telles ou autres pro- 
priétés des lignes de glissement 
(notons que, sous sa forme générale, 
cette méthode fut développée par Fig. 91 
Massot en 1899, cf. [#]). Des modi- 
fications différentes de telles constructions ont été exposées dans les 
travaux de V. Sokolovski [%], Hill [*], Prager et Hodge [58] et 
d’autres auteurs. 

La description de quelques procédés de solution numériques des 
problèmes aux limites principaux est donnée ci-dessous. 

1. Problème caractéristique primaire. Divisons les segments 
des lignes de glissement OA, OB (fig. 91) en petites parties par les 
points 


(4, 0), (2, 0), .-., (m, 0), ..., 
(0, 1), (0, 2), ..., (0, n), ... 


Nous conviendrons d’appeler les nœuds du réseau et de désigner 
par (m, n) les croisements des lignes de glissement passant par ces 
points. Les fonctions ©o, 8 étant connues sur les côtés OA et OB, 
trouvons d’après le premier théorème de Hencky les valeurs de ces 
fonctions dans le nœud (m, n): 


On, n = 0m, 0 + 00, n — 00, 0 (37.1) 
Om,n = Om, 0 cn Oo, n — Oo, 0- (37.2) 


Les coordonnées des points nodaux sont calculées pas à pas. Sup- 
posons connus les coordonnées des nœuds (m — 1, n), (m, nr — 1) 
et l'angle 6 dans ces nœuds. La position du point (m, n) est déter- 
minée par le croisement des petits arcs; remplaçons ces derniers par 
des cordes dont la pente est égale à la valeur moyenne des pentes 
aux points initial et final (*). Remplaçons les équations différen- 


(t) On prend souvent la” pente de la corde égale à la pente au point initial; 
cela conduit à des résultats un peu moins bons. 


168 DÉFORMATION PLANE [CH. V 


tielles des lignes de glissement 


dy dy __ 
par les équations aux différences 
1 = 
Um,n —Ym-i,n = (Zm, n° Lm-1, n) 8 (On, nt O1, n), (37 .3) 


1 L 
Ym,n—Ymn1= — (Zm, n — Tm. n-1) coig = (On, na + On, n-1) (37.4) 


et déterminons Zm,n, Ym,n de Ces relations. On commence toujours 
par le point (1.1). 


Pour calculer z,,,n Ymin+ 0n peut obtenir des formules simples à partir 
des dernières relations. Pour des raisons de commodité, on portera les résultats 
des calculs dans un tableau (fig. 92). On y notera, dans les cases hachurées, 

les valeurs connues de x, y; 6, 0 aux 

points choisis des lignes de glissement 
N\OUABBBUERE OA, OB. On calcule ensuite successive- 
ment les valeurs de zx, y; ©, 0 dans iles 
nœuds, et on les porte dans les cases cor- 
respondantes du tableau. Traçons ensuite 
sur le dessin les coordonnées trouvées 
des nœuds Zn; Ym,n. On obtient la 
ligne &« en réunissant par une ligne les 
points correspondant à une ligne du ta- 
bleau. Les points correspondant à une 
colonne appartiennent à la ligne $. 


Dans le cas dégénéré, on con- 
naît ©, 0 sur le segment OA (fig. 93) 
ainsi que la variation de l'angle 8 


VAN 

au sommet © (soit AOC). Parta- 
geons cet angle en plusieurs petites 
| parties par les sections 0,,,, 
Fig. 92 Dose. 2e 48 Ooinre ss 5% ‘06% étant 

l'angle au sommet © entre les li- 

gnes de glissement On et OA. On trouve, d’après la formule (37.1), 
la valeur de 6, , dans le nœud (m, n). La pression © est discon- 
tinue au point © et on ne peut l’évaluer immédiatement conformé- 
ment à (37.2). Déterminons tout d’abord o,,, aux points (1, n); 
les valeurs de 6,0, 01, 0 étant données pour le point (1, 0), on con- 


naîtra donc le paramètre n: = SLo + 8,,, qui est constant le 


long de la ligne $ passant par (1, 0); alors ©, = 24 (n1 — 01,2). 
Par la suite, on peut utiliser (37.2) en y remplaçant o,,, par les 
valeurs de 0,,,. Les coordonnées des points nodaux sont calculées 
par les formules précédentes. 
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2. Problème de Cauchy. Divisons l’arc AB en petites parties 
par les points (0, O0), (1, 1), ..., (m, m), ... On trouve les va- 


y 


Fig. 93 


leurs de ©, 6 dans les nœuds voisins de l'arc (fig. 94) selon les condi- 


tions de constance des paramètres Ë, n sur les lignes @&, B: 
Om, m+4 — 2k0m, m+1 = Om,m— 2k0», m) 
Om, m+1 + 2k0», mH = Om+1, m+1 a 1 2kOm+1. m+i- 


Les coordonnées des nœuds sont déterminées suivant les formules 
précédentes. Par la suite, le réseau de glissement sera calculé sui- 


vant le schéma pour le pro- 
blème caractéristique primaire. 


Les résultats des calculs sont no- 
tés dans les cases du tableau carré 
(fig. 95). Les valeurs connues de x, y; 
©, 0 sur l'arc AB sont portées dans les 
cases hachurées de la diagonale princi- 
pie Les valeurs trouvées de z, y; ©, 

pour les nœuds du réseau remplis- 
sent le tableau d’un côté de la dia- 
gonale. 


3. Problème mixte. Consi- 
dérons le cas général du pro- 
blème mixte tel qu’il est indi- 
qué sur la figure 90. 

Dans le domaine OAA”, la 
solution est construite comme 
dans le cas dégénéré du problème 
caractéristique primaire. Pas- 


sons par la suite au domaine OA'B. Divisons OA” en petites 


parties par les points (1, 0),( 2, O), 


.. . (fig. 96). Les valeurs de o, 


6 sont connues sur 04”. On commence la construction par le point 
(1, 0) à partir duquel on mène une droite en direction de la ligne $ 
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(c.-à-d. suivant la normale à la ligne «); on trouve le point P° 
sur OB; la valeur de 6 en P’ est donnée par hypothèse sur OB 
(paragraphe 36). Calculons la valeur moyenne de l'angle 6 d’après 
les points (1, 0), P’ et suivant cette valeur traçons de nouveau 
une droite du point (1, 0); trou- 
vons sur OB le point P”, etc., 
jusqu'à ce que la différence entre 
les positions successives des points P 
ne devienne petite. Ceci détermine 
le point (1, 1). Les points (2, Â), 
(3, 1), ... sont calculés sur le 
modèle du problème caractéristique 
primaire. En ce qui concerne la 
définition du point (2, 2),il y a 
lieu d'appliquer de nouveau la mé- 
thode des approximations successi- 
ves qui vient d'être énoncée, etc. 
Fig. 96 4. (Considérations finales. Si 
nous avons un réseau des lignes de 
glissement, alors dans ses nœuds sont connues les valeurs de ©, 8 
et par conséquent les composantes de la contrainte ©,, ©,, t.,. Si le 
réseau des lignes de glissement est suffisamment ramifié, on peut 
définir l’état plastique avec n'importe quelle précision. 

Notons que des méthodes graphiques de solution, commodes et 
illustratives, ont été aussi proposées [$:5]; l'application de ces 
méthodes implique l'exécution de dessins de grand format et elle 
entraîne des erreurs plus grandes. 


38. DÉTERMINATION DU CHAMP DES VITESSES 


1. Relations générales. Ci-dessus, nous avons examiné en détail 
le champ des contraintes. Considérons maintenant les équations 
restantes de la déformation plane (31.10), (31.11) qui contiennent 
les composantes du vecteur vitesse; tenant compte de la substitu- 
tion (32.1), on récrira ces équations sous la forme 


dx , dy de ôv 
(+) t820+ (5) =0: A) 
dy dy 


Si les contraintes sont trouvées, on connaît l’angle 6 et le problème 
devient linéaire pour les vitesses. Ce système d'équations se rapporte 
au type hyperbolique, et ses caractéristiques se confondent avec les lignes 
de glissement. En effet, soient les vitesses continues v, et v, dont 
les valeurs sont données sur une ligne Z quelconque. La forme de 


MS 
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ces équations ne changera pas si, comme au paragraphe 32, l'on 
passe au système de coordonnées local x, y qui est formé par la tan- 
gente et la normale à la ligne L. Les vitesses sur Z étant données, on 


peut calculer les dérivées suivant la tangente Le : 24. Alors, à 


partir du système (38.1) et (38.2), on peut toujours trouver égale- 


# e » e UV U . FL « 
ment les dérivées suivant la normale FÉ on si 0 0, F c.-à-d. 


si L ne se confond pas avec la ligne de glissement. Dans ce dernier 
cas (comme précédemment, nous désignons par 5,, ss les coordonnées 
« caractéristiques » correspondantes et par u, v, les composantes du 
vecteur vitesse suivant ces directions), les contraintes normales sont 
égales à la pression moyenne 6, — 
— 68 = 0, et la contrainte tangen- 
tielle tes — k. Ce faisant, il résulte 
du système (38.1), (38.2) que 


) 1 
: 7 — 0. = 0, (38.3) 


la dérivée = étant indéterminée. 
Ainsi, les vitesses des allongements 
relatifs sont nulles le long des lignes | 
de glissement. De même que les équa- Fig. 97 
tions (32.4) expriment les conditions 
d'équilibre de l'élément de glissement, les relations (38.3) carac- 
térisent les particularités de déformation de l’élément de glisse- 
ment. Présentons ces relations sous une autre forme un peu plus 
commode. 
Considérons un segment infiniment petit ds, de la ligne « (fig. 97). 
La vitesse de l'allongement dans la direction de &, après avoir né- 
gligé les petites de deuxième ordre, sera égale à (u + du — vd0) — u. 
En vertu de (38.3), on doit avoir le long de la ligne «: 


du — v dû = 0. (38.4) 
De façon analogue, on obtient pour la ligne B: 
dv + u d0 = ©. (38.5) 


Ces relations, trouvées par Geiringer, sont appelées équations pour 
les vitesses le long des lignes de glissement. 

2. Condition de positivité de la dissipation. Le champ des vitesses 
est déterminé par les équations différentielles citées et par les con- 
ditions aux limites appropriées. La dissipation doit être positive 
dans les zones plastiques (0;;Ë:; > 0). Cette condition du raccord des 
champs des contraintes et des vitesses, imposant des restrictions 
au choix des constructions de solution, est vérifiée par les champs 
trouvés. 
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3. Champs des vitesses pour les états de contrainte simples. Le 
champ des vitesses correspondant à l'état de contrainte simple se 
caractérise par une série de propriétés simples. Par exemple, si 
dans un domaine quelconque l'état de contrainte est homogène, 
on aura partout 0 — const et, par conséquent, on trouve à partir 


de (38.4) et (38.5): 
u — u (B), v = v (a), (38.6) 


où u (B), v (x) sont des fonctions arbitraires. 

Le cas u — u (B), v — O0 détermine l'écoulement de cisaillement 
dans la direction & ; pour l’autre cas u — 0, v — v(æ), l'écoulement 
de cisaillement se développe dans la direction B. Le cas général 
(38.6) est obtenu par superposition des deux écoulements arbitraires 
de cisaillement dans les directions mentionnées. 

Dans le cas de champ centré, l'angle 6 est constant le long des 
droites radiales, par exemple, 6 — const le long des lignes « (fig. 76). 
Alors, le long de la ligne &@, u — const, c.-à-d. u — u (6). Il découle 
de (38.4) et (38.5) que 


vu = (0) + (p), | 
u — —p (6), 


où œ (0),  (p) sont des fonctions arbitraires (p est la distance du 
centre ©, fig. 76; l'accent désigne une dérivée). 

Si p (8) = 0, les formules (38.7) décrivent le mouvement de rota- 
tion (l'écoulement de cisaillement avec les lignes de courant sous 
forme de cercles concentriques). 

Dans le cas général de l’état de contrainte simple, 0 — const le long 
es lignes de glissement droites; par conséquent, la composante de la 
itesse est constante le long de chaque droite. 

I1 découle de (38.1) et (38.2) que le champ des vitesses uniforme 
VX, = Const, v, — const est possible dans le domaine plastique, 
c.-à-d. que le domaine plastique se déplace comme un solide. Ces 
domaines peuvent être interprétés comme des domaines à déforma- 
tions plastiques infimes. De tels champs se rencontrent, par exem- 
ple, dans le problème de l’enfoncement du poinçon plat (paragraphe 
45). 

4. Construction numérique du champ des vitesses. Considérons 
le cas général quand aucune famille des lignes de glissement n'est 
constituée de droites. Le champ des vitesses ne peut alors être déter- 
miné par des procédés élémentaires. Comme pour le champ des con- 
traintes (paragraphe 37), la méthode la plus simple à appliquer est la 
méthode des différences finies. Nous envisageons sommairement ici 
la solution de quelques problèmes aux limites. On ne s’arrête pas sur 
l’exposé détaillé des procédés de construction du champ des vites- 
ses et l’étude des autres variantes des problèmes aux limites, car ces 


(38.7) 
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procédés ne se distinguent que très peu de ceux qui sont appliqués 
à la construction du champ des contraintes (paragraphe 37). 
Problème caractéristique primaire. Considérons la figure 91. 
Soient des composantes normales de la vitesse données sur les seg- 
ments des lignes de glissement OA et OB (v sur OA et u sur OB, 
les composantes tangentielles étant alors tirées des équations (38.4), 
(38.5)). ou bien les deux composantes si elles satisfont aux équations 


(38.4). (38.5). 


Des équations (38.4), (38.5), on tire les composantes tangentielles de la 
forme 


= | vd0+ Ci le long de la ligne «, 


= — | ud0O+C> le long de la ligne f. 
On trouve les constantes à partir des conditions de continuite en O. 


Désignons par Um-1: n° Um-1, n, Um, n-1 Um, n-1 les Valeurs des vitesses 
au et v dans les nœuds du réseau de glissement (m — 4,7), (m, n — 1). 
Remplaçant, dans les relations (38.4), (38.5), les accroissements infi- 
niment petits par les accroissements finis, on obtient les formules 
pour calculer u, v dans le nœud (m, n): 


| 
Um,n— Um1,n — T (Un, n + Um-1, n) (On, n — 0-1, n); 


(38.8) 


| 
Um,n — Um, n-1— TZ (Um, n + Um, n1) (On, n — On, n-1). 


Afin d'augmenter la précision on prend pour les fonctions w, 
v la moyenne arithmétique des valeurs u, v aux points voisins. La 
construction commence par le nœud (1, {). 

Problème de Cauchy. Soient u, v définies sur un certain arc 4B 
(fig. 94) qui n'est pas une ligne de glissement. La construction du 
champ des vitesses se fera à l’aide des mêmes relations (38.8). 

Problème mixte. La composante normale de la vitesse v est donnée 
le long du segment O1 de la ligne «& (fig. 90) et la liaison entre les 
composantes du vecteur vitesse est connue sur la courbe OB: 


au +u = 0, 


où a est une constante. Limitons-nous à examiner le champ de glis- 
sement correspondant au cas représenté sur la figure 96, où l’angle 6, 
donné sur OB en O, est égal à l’angle d’inclinaison de la ligne de glis- 
sement & en ce même point O. Le réseau des lignes de glissement 
étant connu (fig. 96), on calcule les valeurs de u, , et v,,, dans le 
nœud (1, 1) selon les formules: 


4 
Ui,1 — 1,0 = —7 (ui,: +- u4,0) (61,1 — 01,0); 


Ali, —Vi,1 = 0. 


(38.9) 
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Dans les nœuds suivants (2, 1), (3, 1), ..., les valeurs des vites- 
ses u et v sont définies par les relations (38.8). Pour ce qui est du 
point (2, 2), il faut de nouveau partir des équations homothétiques 
à (38.9), etc. 

5. La ligne de partage des domaines plastique et rigide est une 
ligne de glissement ou une enveloppe des lignes de glissement. Sup- 
posons qu’un domaine rigide soit en repos, ce que l’on peut toujours 
obtenir en superposant un champ des vitesses correspondant au dé- 
placement rigide du corps. Quant à la zone plastique, il y a un cer- 
tain champ non nul. 

Supposons avant tout que les vitesses sont continues sur la ligne 
de partage L, alors u = 0 et v = 0 sur L. Si la frontière envisagée 
ne présente nulle part de direction 
caractéristique (c.-à-d. qu'elle ne 
se confond nulle part avec la ligne 
de glissement), on a alors le pro- 
blème de Cauchy pour déterminer 
les vitesses u et v dans la zone plas- 
tique. Les données initiales étant 
nulles et les équations des vitesses 
homogènes, les vitesses sont alors 
nulles également dans la zone plas- 
tique, ce qui contredit aux hypo- 

Fig. 98 thèses initiales. Par contre, si la 

frontière L se confond avec une ligne 

de glissement quelconque, la réduction à zéro de u et v sur cette 

frontière n'implique pas la nullité du champ des vitesses dans la 
zone plastique. 

Admettons maintenant qu'il n'y ait pas de continuité sur la ligne 
de partage; une discontinuité ne peut avoir lieu que dans la com- 
posante de la vitesse z:, tangente à L, car la discontinuité dans la 
composante normale v, est liée à l'apparition d'une « fissure ». 
Par ailleurs, la frontière L peut être considérée comme la position 
limite d’une couche plastique mince (fig. 98, où n est la normale et # 
la tangente) dans laquelle la vitesse tangentielle v varie rapide- 
ment suivant l'épaisseur, tandis que la vitesse normale v, est quasi 
constante. Il est évident qu'avec la diminution de l'épaisseur de la 
couche la vitesse de cisaillement n,, tendra vers l'infini, tandis que 
les autres composantes de la vitesse de déformation resteront pra- 
tiquement invariables. Mais alors des relations de Saint-Venant — 
von Mises (13.12) 


On—O _ En Tnt Mn! 
26. SH PTSNRNE H 


écrites dans les coordonnées #, », il découle que 


On—>0, O0, [Tal—+k, 
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puisque l'intensité H—> | nn2 |—> oo. Ainsi, la frontière L sera 
une ligne de glissement ou une enveloppe des lignes de glissement. 
Notons que la ligne de partage sera souvent en même temps une 
ligne de discontinuité des vitesses (paragraphe 39). 

6. Equations de Geiringer. Transformons les équations (38.1), (38.2) par 


rapport aux nouvelles variables indépendantes qui sont les paramètres caracté- 
ristiques Ë, n. Soient 


z = z(Ë,n), y — y(E, 1) 


à condition que, dans le domaine considéré, le jacobien A (Ë, n) 0. Il est 
alors facile, à l’aide de (33.1), d'obtenir le système 


dy dy 6173 
Æ 60 nr Sun : an to0te 0 mn 


En passant aux composantes du vecteur vitesse suivant Îles directions 
&, BP de u et v: 


v, = u COS 0 —vsin0, v, = v cos Ô + uv sin 6, 


> 


= (0. 


et, après des transformations peu compliquées, on trouve les équations: 
ôu 1 Fe) 


= 0, 


M 2 


11 en découle que chaque composante de la vitesse satisfait à l'équation 
des télégraphistes. 


U | 


39. LIGNES DE DISCONTINUITÉ DES CONTRAINTES 
ET DES VITESSES 


1. Généralités. Dans les paragraphes précédents, il a déjà été 
question des discontinuités dans les dérivées de la contrainte (ou 
de la vitesse). Ces discontinuités dites faibles se propagent le long 
des lignes de glissement et sont la conséquence des discontinuités 
dans les dérivées des données initiales. Cela étant, les contraintes 
(ou les vitesses) elles-mêmes sont continues. 

Dans certains cas il est impossible de construire des solutions 
avec les contraintes ou vitesses continues. Et pourtant, il existe des 
solutions avec des contraintes (vitesses) discontinues vérifiant les 
conditions aux limites (ces discontinuités sont appelées fortes). 

Envisageons quelques exemples simples. 

Dans le problème relatif à la flexion d’une poutre (paragraphe 24), 
la contrainte ©, dans l’état limite subit un saut de +o, à —0©. lors- 
qu'elle passe par le plan neutre. L'existence des lignes de discontinuité 
le long desquelles la contrainte tangentielle est discontinue (en di- 
rection) est caractéristique aussi des problèmes de la torsion plas- 
tique pure. Dans les deux cas, les lignes (les surfaces) de disconti- 
nuité sont la position limite des domaines élastiques. 

Il est naturel que dans le problème considéré de la déformation 
plane les solutions discontinues soient également possibles, pour- 
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tant l’importance des solutions discontinues dans le problème plan 
échappait à l’attention des chercheurs et ce n’est que dans l'ouvrage 
de Prager (cf. [5]) que cette importance a été soulignée il n’y a pas 
très longtemps. 

L'intérêt des champs de contraintes et de vitesses discontinus 
tient encore à ce que l’on peut, moyennant ces champs, obtenir des 
solutions approchées simples sur la 
base des principes d’extremum, ce qui 
fera l’objet de l'étude du chapitre VIII. 

2. Relations sur la ligne de dis- 
continuité des contraintes. Les relations 
simples découlant des équations d’équi- 
libre et de la condition de plasticite 
doivent être vérifiées le long de la 
ligne de discontinuité. Soit L la ligne 
de discontinuité (fig. 99) ; envisageons 
un élément infiniment petit apparte- 

Fig. 99 nant à Z. Nous considérons que 

l'épaisseur de cet élément est infini- 

ment petite. Les faces de l'élément sont sollicitées par les con- 
traintes normales 6,, 6: et par la contrainte tangentielle *,. 

Nous distinguons les valeurs des composantes de la contrainte, 
de part et d’autre de la ligne de discontinuité, par les indices +, 
—, En vertu des équations d'équilibre de l’élément (rappelons que 
l'épaisseur de l'élément tend vers zéro), on a 


= 00; Ta Ti The 


Donc, la discontinuité n'est possible que pour la contrainte nor- 
male ©. La condition de plasticité (31.8) qui est valable de part et 
d'autre de L est résolue par rapport à o:: 


O1 = On +2 V k2—*:. (39.1) 
Par hypothèse, L est la ligne de discontinuité et nous prendrons donc 
respectivement les signes supérieur et inférieur pour les valeurs 0. 
o7 dans la formule citée; le saut en o, sera égal à 4 V'£: — 1. Le 


: â s SR — 
saut en pression moyenne oO = _ (o, + 01) est égal à 2 V4? — +. 


La pente 0 des lignes de glissement change par saut sur la ligne 
de discontinuité. En effet, on peut représenter les contraintes nor- 
male et tangentielle ©, et t,, de part et d'autre de la ligne L, à l’aide 
des formules (35.2). Les conditions de continuité de ©6,, T, s’écri- 
ront alors sous la forme suivante: 


o* — k sin 2 (0* — p) — o- — k sin 2 (8 — y), 
k cos 2 (8+ — œp) = k cos 2 (87 — op), 
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d’où 
0* — p = +(07 — q) + mn, 


où m est un nombre entier. Si, dans le second membre de l'équation, 
on choisit le signe + devant la parenthèse, la distribution des con- 
traintes, comme il est facile de voir, sera alors continue dans le 
voisinage de ZL. Prenons donc le signe —, alors 


0 = —60* LL 2p + mn, (39.2) 
o7 = o* — 2k sin 2 (0* — ). (39.3) 


Conformément à la première de ces relations, la ligne de dis- 
continuité L est, en chacun de ses points, la bissectrice de l'angle formé 
par les lignes de glissement homonymes qui s’approchent de L de diffé- 
rents côtés. ce que l’on découvre facilement si l’on fait coïncider 
l'axe des x avec la tangente à la ligne L. L'élément de glissement 
coupé par la ligne de discontinuité et quatre directions des lignes 
de glissement œ*. fB*. «7, B-, rencontrées en chaque point de Z, 
sont représentés sur la figure 100. 

Ainsi, on obtient une image reflétée des lignes de glissement 
par rapport à la ligne de discontinuité L. 

De l'analyse qui précède il découle que Les discontinuités des con- 
traintes sont impossibles sur la ligne de glissement (puisque t, = k 
sur la ligne de glissement ; les contraintes normales 0; = ©, sont 
alors continues). 

Notons encore une propriété du champ des contraintes dans le 
voisinage de la ligne de discontinuité L. 

La courbure des lignes de glissement subit un saut lorsqu'on passe 
par la ligne de discontinuité des contraintes [*]. 

3. Continuité de la vitesse au voisinage de la ligne de discontinuité 
des contraintes. L’éventualité de l’apparition de fissures étant exclue, 
il n’y a donc pas de discontinuité dans la composante du vecteur 
vitesse normale à la ligne ZL, et le seul problème à examiner est 
celui de la discontinuité de la composante tangentielle. 

Il est aisé de se convaincre que la composante tangentielle est elle 
aussi continue sur L. La ligne de discontinuité, qui est la position 
limite du domaine élastique, peut être remplacée par une bande 
mince élastique. Dans cette bande, comme il en résulte des équations 
d'équilibre de la bande élémentaire, les contraintes ©, et T, sont 
presque constantes; la contrainte tangentielle o, varie très rapi- 
dement suivant l'épaisseur de la bande (de of à oz, fig. 101), ce qui, 
entre autres, confirme que la bande étroite considérée doit être élas- 
tique (puisque la condition d'écoulement ne peut être vérifiée avec 
On, Tn Presque constantes et la contrainte o: rapidement variable). 

La vitesse v, est continue; supposons que la composante :: 


. ; : « Hd Bus 0. OU 
soit discontinue. Alors, à la limite, la dérivée Er n’est pas 


12—0653 
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limitée et il en sera donc de même de la vitesse de cisaillement 
Nn:; les autres dérivées et, par suite, les autres composantes 
de la vitesse de déformation seront par contre limitées. Reprenant 
les raisonnements donnés à la fin du paragraphe 38, on établit que 


On OC, O0, [Tal—+k. 


Cela signifie que les directions nr, { sont confondues avec celles 
des lignes de glissement. Mais alors, pour t, = k, il résulte de la 


(ns 


Fig. 100 Fig. 101 


formule (39.1) que les contraintes sont continues le long de Z, ce qui 
est contraire à l'hypothèse initiale. 

Ainsi, la discontinuité de la composante v, est elle aussi impossible. 
Le long de L, on a vi = vw, donc Eÿ = Ë; ; en vertu des équations 
de von Mises (13.11) il s’ensuit : 


À (o?— 0*) = À! (07 — 07). 
En utilisant la formule (31.3) pour la pression moyenne on trouve : 
O? 0 =+ (0?— 0%), O1— O7 = + (07 — 05). 


Ces grandeurs se distinguant par leur signe en vertu de (39.1), on a, 
par conséquent, À, — —À’. Puisque À” > 0, on doit avoir 2.” — 
en chaque point de la ligne de discontinuité L, c.-à-d. que le long 
de Z les composantes de la vitesse de déformation sont nulles : 


En=0, &=0, nn=0. 


Ainsi, La ligne de discontinuité des contraintes ne s'allonge pas. 
Ce résultat apparaît comme naturel si l’on tient compte du fait que 
la ligne de discontinuité est la trace de la bande élastique ; pour ce 
qui est des déformations élastiques, nous les négligeons. 

&. Lignes de discontinuité de la vitesse. Soient des contraintes 
continues le long d’une ligne quelconque Z, alors que le vecteur 
vitesse est discontinu. En un point arbitraire de L, traçons un système 


40.1] NON-UNICITE DU CHAMP DES VITESSES 179 


de coordonnées n, t en dirigeant l’axe des £ suivant la tangente à 
la ligne L. La discontinuité étant impossible dans la composante 
normale v, de la vitesse, on n’envisagera que la discontinuité dans 
la composante tangentielle v,. Reprenons les raisonnements donnés à 
la fin du paragraphe précédent (fig. 98). La ligne de discontinuité L 
est la position limite d’une couche dans laquelle la vitesse v, est 
presque constante et la vitesse , varie rapidement suivant l’épais- 
seur de la couche (de vf à vw). Avec la diminution de l'épaisseur 
de la couche, la vitesse du cisaillement n,: croît indéfiniment, tan- 
dis que les autres composantes de la vitesse de déformation ne va- 
rient que très peu. Cela signifie que 11 direction de la ligne de dis- 
continuité doit, à la limite, coïncider avec celle de la ligne de glis- 
sement. De la sorte, La ligne de discontinuité du vecteur vitesse est 
représentée soit par la ligne de glissement, soit par l'enveloppe des li- 
gnes de glissement. Par la suite, on écrira’u et v à la place de v, et 
(ce sont les composantes du vecteur vitesse dans la direction des 
lignes de glissement «&, B; cf. paragraphe 38). La vitesse u peut être 
discontinue sur la ligne a et la vitesse v sur la ligne B. A partir de (38.4) 
et (38.5) on obtient: 


u = | vd0-—+const le long de la ligne: a, 


U — — | u dô + const le long de Ja ligne f. 


v étant continue sur la ligne & et u sur la ligne B, on s'aperçoit aisé- 
ment que le saut de u (ou de v) est permanent le long de la ligne de dis- 
continuité œ& (ou B). 

Le long de la ligne de discontinuité, la valeur de la contrainte 
tangentielle est égale à k. Lorsqu'il passe à travers une telle ligne, 
l'élément subit un cisaillement fini dans le sens de l'action des con- 
traintes tangentielles et son mouvement change de direction. C’est 
pourquoi le saut de la vitesse u, par exemple, et la direction de la con- 
trainte tangentielle + sont liés par la condition de positivité de la 
dissipation : 

T (ut —uT) >0. 
Si le saut [u] =>0, alors rt — +k; si [u] < 0, alors + = —k. 


5. Pour conclure, nous notons que les problèmes de la théorie générale des 
discontinuités dans le milieu plastique sont traités dans les ouvrages de Thomas 
[*1] et D. Ivlev [$]. 


40. NON-UNICITÉ DU CHAMP DES VITESSES. 
CRITÈRE DU CHOIX. SOLUTION COMPLÈTE 


La construction du champ de glissement implique la distinc- 
tion de domaines plastiques et rigides. Les contraintes n'étant pas 
déterminées dans les zones rigides, cette distinction porte, dans 


129 
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une certaine mesure, un caractère arbitraire. En rapport avec cette 
circonstance se trouve la non-unicité des champs des vitesses et des con- 
traintes (!), caractéristique du schéma du corps rigide-plastique. 
Pour illustrer cette thèse, nous présenterons un exemple simple. 

1. Traction d’une plaque munie d’une ouverture. Envisageons 
le problème de la traction d’une plaque à ouverture circulaire suf- 
fisamment grande (*) (fig. 102, a). 

Le contour circulaire n'étant pas chargé, un champ à symétrie 
axiale des spirales logarithmiques peut lui être adjacent (paragraphe 


4° 


Fig. 102 


34). D'autre part, un champ de traction uniaxial uniforme peut être 
contigu aux frontières rectilignes libres de la plaque (paragraphe 36). 
Supposons que ces champs ont un point de contact C (fig. 102. a). 
Les contraintes, dans le domaine ABC, sont définies par les formu- 
les déduites dans le paragraphe 34: 


G=2kin—, 09 =0+ 2k. (40.1) 

Dans les coordonnées cartésiennes x, y les contraintes dans le 
domaine CDE ont la forme suivante: 

Ox —= Try — 0, y — 2k. (40.2) 


La charge limite est égale à 


(*) Notons que la charge limite est unique (cf. paragraphe 65). 
(2) Cette condition garantit l'apparition d'une déformation plastique dans 
les strictions affaiblies. 
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En portant ici les valeurs de 6,, ©,, on obtient: 


Te 


P,— 4k(h—a) + 4k | in L'ér. 


Le deuxième terme se calcule aisément, mais cela n’est pas néces- 
saire pour l'instant. Notons seulement que le terme intégral est 
non négatif et qu'il est une fonction croissante monotone r.. 

Considérons maintenant le champ de vitesse. Dans l’état limite, 
les parties rigides du corps se déplacent avec une vitesse V respec- 
tivement vers le haut et vers le bas. Les composantes normales de la 
vitesse sont continues sur les frontières BC, AC; CD, CE et se cal- 
culent aisément du fait que ces frontières sont connues. Les com- 
posantes tangentielles de la vitesse sont discontinues le long des 
lignes de partage indiquées. Dans les domaines plastiques ABC, 
CDE, les champs des vitesses sont déterminés de façon unique par 
solution des problèmes caractéristiques primaires. Ainsi, les champs 
des contraintes et des vitesses sont adaptés (on peut montrer que Ia 
dissipation est positive en tout point du champ). 

Donc, on a autant de solutions que l’on veut en fonction du choix 
du point arbitraire C ; à chaque solution correspond une certaine 
charge limite. La charge P, — 4k (h — a) (fig. 102, b) est minimale 
pour r. = à, elle est maximale pour r. = h (fig. 102, c). 

2. Critère du choix. Naturellement, la question se pose de savoir 
quelle est la solution préférable. On peut y répondre en se basant sur 
les théorèmes des propriétés d’extremum de la charge limite, qui 
seront examinés au paragraphe 65. Anticipant quelque peu, formu- 
lons sans le démontrer le critère du choix découlant de ces théorè- 
mes. 
La solution, obtenue dans le présent paragraphe, détermine dans 
l'ensemble du corps (aussi bien dans la zone plastique que dans 
celle rigide) le champ des vitesses qui s'accorde avec les conditions 
aux limites. Le champ de ce genre est cinématiquement admissible. 
Par la suite (paragraphe 65), on démontrera que fout champ de vitesse 
cinématiquement admissible conduit à la frontière supérieure de la 
charge limite. 

Donc, la solution la plus convenable correspond à la valeur la plus 
basse de la charge. Nous conviendrons d'appeler ce principe le cri- 
tère du choix. 

Admettons maintenant qu'un champ des contraintes ©,, Oy, Try 
est construit dans l'ensemble du corps (c.-à-d. dans les zones plasti- 
ques aussi bien que dans les zones rigides). Ce champ 

1) satisfait aux équations différentielles de l'équilibre; 

2) satisfait aux conditions aux limites données pour les contrain- 
tes à une certaine valeur du paramètre de la charge; 
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3) est à l’intérieur ou sur le cercle d'écoulement, autrement dit, 
on a partout: 


(0x — 04)" + 4tiy L'ART. 


Un tel champ des contraintes est nommé champ plastique stati- 
quement admissible. 

Conformément au deuxième théorème (cf. paragraphe 65), tout 
champ des contraintes plastique statiquement admissible conduit à la 
frontière inférieure de la charge limite. 

La solution du problème obtenue ci-dessus 
ne donne pas un tel champ, car l’état de con- 
trainte est inconnu dans les zones rigides. 
Conformément au critère du choix, il con- 
vient de s'arrêter sur la solution représentée 
sur la figure 102, b. Cette solution correspond 
à la charge minimale 


P, = 4k (h — a) (40.3) 


et elle se confirme bien par des observations. 
La figure 103 représente les photos [#] des 
lignes de glissement au stade initial et à un 
stade postérieur de l'écoulement plastique. 
Les zones plastiques deviennent observables 
après avoir fait subir un traitement appro- 
prié (polissage, décapage) à des éprouvettes 
d'acier déformées. 

Remarque. Le critère du choix n'est 
pas toujours suffisant pour estimer la cons- 
truction du champ de glissement. Il peut y 

Fig. 103 avoir des cas où des champs de glissement 

différents conduisent à la même charge limite. 

Une telle situation se produit. par exemple, lorsque l’on s'attache à 

la solution du problème sur la pression d’un poinçon plat (cf. pa- 

ragraphe 45). Dans ces cas, on fera appel à des hypothèses mécani- 
ques complémentaires. 

3. Solution complète. Dans l'exemple considéré, on construit 
aisément le champ des contraintes plastique convenable, qui est 
statiquement admissible ; il est montré sur la figure 104. Dans la 
bande hachurée de cette figure, les contraintes sont nulles, tandis 
que dans les bandes latérales 


Ox=tyy=0, 0,=2k. (40.4) 


Il est évident que les conditions aux limites sont vérifiées sur 
le contour de l’ouverture circulaire et sur les bords latéraux. La 
charge limite correspondante est évidemment égale à la valeur pré- 
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cédente (40.3). La valeur ainsi obtenue de la charge limite sera exacte 
puisque les bornes supérieure et inférieure de cette dernière se con- 
fondent. 

Dans l'exemple examiné, le champ des contraintes plastique sta- 
tiquement admissible convenable se construit de manière élémen- 
taire bien qu’en général la construction d’un tel champ se heurte à 
des difficultés notoires. 

Nous nous arrêtons sur encore une remarque. Supposons qu’une 
solution cinématiquement admissible est construite (par exemple, 
la solution représentée sur la figure 102, b). Si l’on arrivait à étendre 
l’état de contrainte des zones plastiques aux 
zones rigides de sorte que la condition d’écou- y 
lement ne soit nulle part dépassée, le champ 
des contraintes, édifié pour l’ensemble du 
corps, serait alors un état plastique statique- 
ment admissible. Il est évident que les bornes NK 
supérieure et inférieure de la charge limite se ( 
confondront par la même occasion. Les solu- 
tions de ce genre sont appelées complètes, 
étant donné qu'elles conduisent à la valeur 
précise de la charge limite. NS 

La solution du problème, offerte dans ce N 
paragraphe (fig. 102, b), est en conséquence 
complète ; elle est aisément étendue à l’ensem- 
ble du corps, comme cela est montré sur la Fig. 104 
figure 104. 

3. Problèmes relatifs à la recherche des charges limites. L'impor- 
tance des charges limites pour l'établissement d’un coefficient de 
sécurité réel à été maintes fois soulignée précédemment. 

Dans les corps élasto-plastiques, les déformations se développent 
en général progressivement avec la croissance de la charge. Les do- 
maines élastiques freinent au début la déformation du corps, mais, 
au fur et à mesure qu'ils diminuent, leur résistance faiblit jusqu’à 
ce que ne s'établisse un écoulement plastique libre répondant à 
l’état limite. On a déjà montré, sur la base de plusieurs exemples, 
que les charges proches des valeurs limites pouvaient être obtenues 
pour des déformations relativement petites. Par ailleurs, en règle 
générale, les déformations plastiques se localisent et grandissent 
rapidement, tandis que les déformations élastiques varient peu, 
et on peut donc les négliger. Cela permet d'appliquer le schéma du 
corps rigide-plastique au calcul des charges limites. Les conditions 
auxquelles doivent satisfaire les solutions obtenues selon le schéma 
du corps rigide-plastique ont été discutées au paragraphe 23. En par- 
ticulier, il est nécessaire que la condition d'écoulement ne soit pas 
dépassée dans les zones rigides. Comme nous l’avons déjà remarqué, 
cela ne peut être vérifié, mais la construction d’un champ plastique 
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statiquement admissible pour l’ensemble du corps permet d'obtenir 
l'estimation de la charge limite par défaut. 

On exigera d’autre part que la dissipation dans le champ de glis- 
sement soit partout positive. Cette condition de raccord des champs 
des contraintes et des vitesses peut être vérifiée bien que cela ne soit 
pas toujours facile. 

Le moment où la charge atteint sa valeur limite est marqué 
par un mouvement instantané correspondant au passage du corps 
de l’état rigide au «comportement plastique ». Il est évident que l’on 
peut, en l'occurrence, négliger toutes les variations de la forme du 
corps ; au mouvement instantané correspond la combinaison donnée 
(« instantanée ») des charges. 

Pour le corps réel élasto-plastique, la combinaison finie des 
charges peut être obtenue par plusieurs voies, et la question qui se 
pose est de savoir la dépendance qui existe entre l’état limite et 
le trajet de charge. Par la suite, nous supposons que l’état limite 
ne dépend pas du trajet de charge. En faveur de cette supposition on 
peut donner des résultats expérimentaux qui confirment bien les 
solutions obtenues selon le schéma du corps rigide-plastique. Eta- 
bli précédemment au paragraphe 15, le fait que les contraintes 
tendent asymptotiquement (lorsque la déformation évolue dans une 
direction déterminée) vers les valeurs indépendantes de la voie de 
déformation présente également une certaine importance. De manière 
générale, les déformations se développent rapidement dans la direc- 
tion de l’action des charges extérieures données lorsque l’état du corps 
s'approche de sa limite; on peut supposer qu'il s'établit alors un 
état de contrainte pratiquement indépendant du trajet de charge. 

Des études devront être entreprises pour procéder à l’estima- 
tion complète de l’hypothèse avancée. 


41. TRACTION D'UNE BANDE AFFAIBLIE PAR DES FENTES 


Envisageons le problème de la traction d’une bande affaiblie par 
des fentes symétriques profondes de forme variée. On suppose que 
la bande est d’une longueur suffisante, de sorte que la nature de l’en- 
castrement de ses extrémités ne puisse exercer une influence sur 
l'écoulement plastique dans la section affaiblie. Comme nous le 
verrons par la suite, la configuration des côtés de la bande est sans 
importance lorsque les fentes sont profondes. 

1. Bande à fentes parfaites (infiniment minces). La traction d’une 
bande à fentes parfaites (fig. 105) est un des problèmes les plus 
simples de ce type. Dans l’état limite, la bande est tendue dans la 
direction des y avec une vitesse Ÿ, de part et d'autre de la section 
moyenne. Le champ de glissement, représenté sur la figure 105, se com- 
pose de quatre domaines équivalents. Le long de la frontière de la fente 
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OA, exempte de contraintes, nous aurons dans À OAB une compres- 
sion (ou traction) uniforme simple de +2k; nous admettons que 
nous avons affaire à une traction dans À OAB (voir ci-après en ce 
qui concerne un autre choix éventuel). On adjoint tout d’abord au 
domaine OAB le champ centré OBC et ensuite le domaine de l’état 
de contrainte homogène OCD qui est également triangulaire. La 
frontière du domaine plastique est la ligne 6 DCBA; on a n — 
= const pour l’ensemble du domaine. Mais dans À O0AB © — k, 


= + et n=+ — +; dans À ODC © est inconnue, 0—— 7 


et n — — £ x; comparant 


les valeurs de n, on trouve 
la pression moyenne dans 
A ODC so =k(1 +x). Con- 
formément aux formules prin- 
cipales (32.1), les composan- 
tes de la contrainte dans 
A ODC seront 


COL =, 0, —=k(2 +), 
donc, la charge limite est 


P 
lt: (41.1) 


où Po = 4 kh est l'effort de 
traction limite pour une ban- 
de lisse de largeur 2h. 
Revenons maintenant à la 
définition des vitesses. Par 
raison de symétrie, la vitesse 
normale à OD est nulle; sur 
la frontière CD, la compo- 
sante normale de la vitesse étant continue, elle sera donc 


constante le long de CD et égale à _ V. Puisque dans À ODC u — 


7% 


— u (B), v = v (a) (cf. paragraphe 38), alors u = 7 V. Projetant 


Fig. 105 


sur l'axe vertical la vitesse des particules se déplaçant sur OD, 
n a—— LE — 0, par conséquent, v = const = nu V. Ainsi. à 
0 V2 5 » P q | Z . 
la charge limite, A ODC commence à se mouvoir comme un solide 
avec une vitesse Ÿ dans la direction OD. 

Dans le domaine OBC, u est constant le long de chacune des 
droites & ; la composante normale de la vitesse sur la frontière BC 
étant continue, on aura alors x — V sin 6 sur BC et partout dans 
le domaine considéré. Intégrant maintenant la relation (38.5) du + 
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+ V sin 0 d6 = 0 le long des lignes B, on obtient v = V cos 8 + 
+ const, mais le long de OC 8 = — La, UV — 7 V, c'est pourquoi 


v = V (cos 8 + V2). Enfin, À OAB se déplace comme un solide 
à des vitesses v, — V, v, — 2V. La composante tangentielle de 
la vitesse devient discontinue le long de la ligne ABCD. 

La construction envisagée ne peut être réalisée pour les bandes 
aux fentes peu profondes. 

I1 est facile de voir que la charge P4 — 4kh est la limite infé- 
rieure. En effet, si l’on suppose qu'il y a une traction uniaxiale 
(ox = Try = 0, 6, — 2k) dans la partie médiane d’une bande de 
largeur %$ et que les contraintes sont nulles dans les zones latérales 
[x] >h, on obtient le champ des contraintes plastique statique- 
ment admissible auquel correspond la charge P4. 

Pour conclure, notons que le choix de la solution —24 dans le 
domaine OAB correspond, comme il est maintenant facile de le 
prouver, à la compression d’une bande munie de fentes. 

2. Bande à fentes angulaires (fig. 106). Dans ce cas, la solution 
sera élaborée de façon analogue à celle du problème que nous venons 
d'examiner. Sans nous arrêter sur les calculs élémentaires, donnons 
la valeur de la charge limite 


Pe 
pe =1+s—v. (41.2) 


3. Bande à fentes à base circulaire (fig. 107). La construction du 
champ de glissement dépend ici du rapport de la longueur de la 
striction 2h au rayon de l’arrondi a. Lorsque + < 3,81, le champ de 


glissement n’adhère qu’à la base circulaire dont la forme détermine 
entièrement ce champ qui est constitué par des spirales logarithmi- 
ques (paragraphe 36). L'’angle y est lié à la distance À par la relation 


y=h(1++). 


La distribution de la contrainte ©, suivant la section AB est 
donnée par la formule 


Co = 2k (1+InT), (41.3) 


où rest la distance du centre O. La charge limite est déterminée par 
la formule 


F=(1++) In (1++). (41.4) 


Etant donné quey TS» cette solution n'est valable que pour +< 


< e 


to! À 


— 1 = 3,81. 
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Le champ des vitesses est défini à partir de la solution du pro- 
blème caractéristique pour le domaine CC'B suivant les composantes 
normales de la vitesse connues qui sont continues lorsque l’on passe 
par BC. 


La construction est un peu plus compliquée pour des valeurs 
de 2 plus importantes. Le champ logarithmique y est borné par la 


valeur de y — D Je segment AB (fig. 108) étant alors égal à 3,814. 


Fig. 106 Fig. 107 


A droite de ce domaine, on a le triangle de l’état de contrainte homo- 
gène BDE auquel confine le quadrilatère BEFC. Dans ce dernier, 
n = const et les lignes de glissement & sont des segments de droites 
de valeur égale, perpendiculaires à BC'; les lignes B sont parallèles 
à BC. Ce domaine est relié, le long de FC, au triangle de l’état de 
contrainte homogène CFG qui est égal à À BDE. Le long de AB, 
la distribution des contraintes est donnée par la formule (41.3). 


Dans À BDE,on ao, = 2k (1 +3) . Ilest maintenant aisé de trou- 
ver la charge limite: 


Po 4 a : T | 

pe=1+é-t(ez-1 +). (41.5) 
Les vitesses se répartissent comme suit. On trouve, tout comme 

avant. que À BDE se déplace à droite comme un solide animé de 


la vitesse V. Les vitesses v et v sont alors constantes le long de BE. 
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et u et v sont donc constantes le long de chaque ligne & dans le qua- 
drilatère BECF et sont compatibles avec le mouvement de À FCG 
en tant que solide ; les calculs sont tout à fait analogues à ceux exé- 
cutés dans la division 1. 

4. Autres formes de fentes. Il est facile d'envisager de la sorte 
encore quelques autres formes affaiblies (fente angulaire à base 
circulaire, fente rectangulaire, fente angulaire à base obtuse, etc.). 
On peut étudier la distribution des contraintes pour des affaiblis- 
sements de forme plus complexe par solution numérique des champs 
de glissement. Pour les fentes peu profondes, les solutions énoncées 
ne sont pas valables. Le minimum de largeur de la bande est déter- 
miné par la possibilité de construire un champ de glissement (par 


0 
2 QU | 


Fig. 108 


exemple, par la distance AD, fig. 108). Cependant, la bande doit 
être évidemment bien plus large. Les solutions des problèmes élas- 
to-plastiques par méthodes d'intégration numérique et les résul- 
tats expérimentaux montrent que, avec l'accroissement de la 
charge dans le cas des fentes peu profondes, les zones plastiques 
se fraient un passage vers l’axe de la bande, non pas par la 
section affaiblie mais en amont et en aval de celle-ci. 

Sur la figure 109, le domaine plastique est montré hachuré dans 
une bande tendue. affaiblie par les fentes peu profondes semi-circu- 
laires. Au début, les domaines À sont engendrés pour croître ensuite 
avec l’augmentation de la force; un nouveau domaine plastique B 
apparaît sur l’axe de la bande lorsque la charge s'approche de la 
limite. Ce domaine croît rapidement et se confond avec les domaines 
A lorsque l’on obtient l’état limite représenté sur la figure 109. 


42. FLEXION D'UNE BANDE AFFAIBLIE PAR DES FENTES 


Considérons, à la suite de A. Green [5°], le problème relatif à 
la flexion pure d’une bande (fig. 110) affaiblie par des fentes de forme 
différente. Pour élaborer les solutions énoncées plus bas, on suppose 
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que le domaine plastique englobe la section la plus affaiblie. Ceci 
est vrai pour des rainures suffisamment profondes; si celles-ci ne 
sont pas profondes, les domaines plastiques peuvent, avec l’accrois- 
sement de la charge, se tracer un chemin vers l’axe de la plaque, 
non pas dans la section la plus faible, comme cela pourrait sembler 


M 


Fig. 110 


au premier abord, mais un peu à l'écart de cette section. Les résul- 
tats expérimentaux et certaines solutions des problèmes élasto- 
plastiques trouvées moyennant des méthodes numériques témoignent 
d’une telle éventualité. 

1. Rainure profonde unilatérale à base circulaire. Le caractère 
de la rainure est montré sur la figure 111 ; comme nous le verrons par 
la suite, le moyen avec lequel on pourrait continuer l’arc circulaire 
(c.-à-d. la configuration du segment DB) n’a pas d'importance. 
Un état de contrainte homogène, à savoir une contrainte de com- 
pression —2k, parallèle à la base, a lieu dans À AAC le long de la 
face inférieure, exempte de contraintes. L’arc circulaire BB (de 
rayon a) étant lui aussi libre de contraintes, les conditions aux limi- 
tes sont par conséquent indépendantes de l'angle polaire et, au 
voisinage de l'arc, il y aura un champ de glissement à symétrie 
axiale (paragraphe 36), avec 


,=2kinT, 6=2k(1+InT), (42.1) 


où rest le rayon vecteur issu du centre ©; le signe est choisi de ma- 
nière que 6, soit une contrainte de traction. 

Dans l’état limite, les domaines 4AC et BBC ont un point de 
contact C dont la position est déterminée par la condition de nullité 
du vecteur contrainte principal suivant la section OO": 

a+h 
| 64 dr = 0, (42.2) 
a 
En y portant la contrainte 


- -{# (ire) pour a<r<a+h, 
° — 2k pour a+h<r<a+h, 
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on obtient l'équation 


Pi ( +inp;) = p, 


p=i+#, p=1+. 


La distribution des contraintes dans la section O0” est montrée 
sur la figure 111; la contrainte ©, est discontinue en C. 


Calculant le moment limite M, (rapporté à l’unité de largeur 
de la plaque) d’après la condition d’équilibre 


a+h 
M,=— | oydr, (42.3) 
on trouve: 
= — 1(0 + 04)? + (4 — 20)? — 79? + Bpa] (p—1)?, 
kh? 


où MY — —- est le moment fléchissant limite pour une plaque inin- 


terrompue de hauteur k. Cette dépendance est montrée en pointillé 
sur la figure 112. 

Notons que la grandeur M est la borne inférieure de la charge 
limite. En effet, le moment M correspond à la solution élémen- 
taire du problème de la flexion (cf. paragraphe 24) d'une plaque 
ininterrompue de hauteur h. Complétons cette solution avec le 
champ des contraintes nul qui se trouve dans un domaine situé en 
amont de la plaque en question. Il est évident que, de ce fait, nous 
obtiendrons dans l’ensemble du corps un état de contrainte plastique 
statiquement admissible. Ceci, certes, ne permet en aucun cas d’af- 
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firmer que la solution montrée sur la figure 111 est complète (car 
cette solution n'est pas étendue à l’ensemble du corps). 

Les domaines élastiques (que nous considérons comme rigides) 
existant au voisinage de la zone affaiblie freinent le développement 


Deux rainures Une rainure 


Fig. 112 


des déformations plastiques et augmentent la charge limite par com- 
paraison avec la plaque ininterrompue de hauteur h. La relation 
M, ; ns 

Me est parfois appelée facteur d'amplification. 

Les zones rigides pivotent autour du point C et, ce faisant. de- 
viennent connues les composantes normales de la vitesse le long 
des lignes de glissement BC, CA. 
Les champs des vitesses au sein 
des domaines plastiques AAC et 
BBC sont définis par la solution des 
problèmes caractéristiques. 

Considérons maintenant une 
autre construction du champ de 
glissement, qui est montrée sur la 
figure 113. Comme précédemment, 
à la face inférieure de la plaque con- 
fine le domaine de la compression 
uniforme — 2k. La solution est 
décrite également par les formules 
(42.1) au voisinage de la frontière 
circulaire. Cependant, ces domaines 
ont une autre configuration: ils sont moins bien développés, con- 
tiennent des angles rentrants et sont réunis par deux arcs circulaires 
qui constituent les lignes de glissement isolées PQ. A l'intérieur de 
PPQQ, le matériau se trouve dans l’état rigide, comme d'ailleurs 
au-delà de la ligne BPQA. Dans l’état limite, les parties rigides 
extérieures tournent entièrement, par exemple, la partie gauche 
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pivote par rapport au centre de l’arc D. Le matériau est immobile 
à l’intérieur du noyau PPQQ qui remplit en quelque sorte le rôle de 
tourillon autour duquel la rotation instantanée se fait suivant les 
lignes de glissement PQ, qui constituent des minces couches de 
« lubrifiant plastique ». La ligne B'PQA" est une ligne de glissement 
à tangente continue, qui se compose du segment de droite 4'Q, 
de l’arc circulaire QP et de la portion de la spirale logarithmique 
B'P. Désignons par y” l'angle Ut par 26 l’angle d'ouverture de 
l’arc PQ, par À son rayon et par 2 l'angle BOB. La pression moyenne 


en /? sera égale à o = 2k (v” — 5) (cf. paragraphe 36). Les valeurs 
du paramètre n en P et Q seront respectivement 


1 " 
P=ZTY ++ 26, "Me — 5 ++ 


Le long de la ligne de glissement B A'QPB" on a n = const et 
par conséquent np = no, d'où 


y” = 26 — 1. 
Ensuite, en Bon a o = k, 6 — y’ — _. et d’après la condition 
n = const = 1ng’ = NQ on obtient: 


/ 


I 
Y 9 1. 
Enfin. il est évident que 
v= 27" — y =45— + —1. 


On a deux équations d'équilibre pour chercher les paramètres 
inconnus Ô, À. 

Primo, la somme des projections des contraintes agissant dans 
toute section transversale (par exemple, dans la section OPQ0”) 
sur l’axe horizontal des zx est nulle. Notons que seule la contrainte de 
traction normale ©, agit le long de OP, tandis que la contrainte tan- 
gentielle k et la contrainte normale o s’exercent le long de l’arc PQ. 
cette dernière variant sur l’arc PQ comme une fonction linéaire de 
l’angle 0. Sur Q0” agit la contrainte de compression normale — 2. 

Secundo, la somme des projections des contraintes agissant dans 
une section transversale sur l’axe vertical des y est nulle également. 

Ensuite, le moment limite M, est calculé comme le moment des 
contraintes (disons dans cette même section OPQO” par rapport au 
centre D). 

Les résultats des calculs sur lesquels nous ne nous arrêtons pas 
sont montrés en ligne pleine sur la figure 112. Il découle alors de 


la condition de la non-négativité de R que Ô > +, ce qui, à son 


7 
2% 
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tour, correspond à = > 0,64. Pour Ô — _. on a R —=0 et les deux 


solutions se confondent. Le moment limite selon la seconde solution 

est inférieur à celui obtenu d’après la première, et ceci à partir de 
h 

pra > 0,64. 

On définit le champ des vitesses en résolvant pas à pas des pro- 
blèmes caractéristiques. 

On ne peut pas affirmer que les champs des contraintes cons- 
truits se rapportent aux champs plastiques statiquement admissibles 
(paragraphe 40), car on ne sait pas quel est l’état de contrainte dans 
les zones rigides. Cependant, les champs des vitesses correspondants 
sont cinématiquement admissibles et, par conséquent, les deux solu- 
tions donnent une évaluation par excès pour le moment limite (para- 
graphe 40), et il faut donc partir de la solution conduisant à une va- 
leur de M, plus petite. 

2. Rainures profondes bilatérales à base circulaire (fig. 114). 
On suppose que les rainures soient symétriques. 


Fig. 114 


Le champ de glissement le plus simple est constitué de deux 
champs symétriques (formés par des spirales logarithmiques) qui 
ont un point de contact C qui sera le point de discontinuité de l’état 
de contrainte. Ce dernier est décrit par les formules 


G=+2kne, o9=+2k(1+inl), 
où le signe + se rapporte au champ supérieur et le signe — au champ 
inférieur, le rayon vecteur r étant compté à partir du centre cor- 


respondant (0, ou ©O). 
L'angle y est déterminé pour hk > 2a à partir de la relation 


13—0653 
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Les conditions d'équilibre se réduisent à une seule équation des 
moments par rapport au point C 


k 
12. 

M, —2 | Coÿ dy = 0. 
0 


(où y est la distance à partir de C dans la section 0,0), équation qui 
définit la valeur du moment fléchissant limite M... 


Posant y = a + _ — r, portant 6, dans l’équation des moments 


et intégrant, on trouve la relation D en fonction du même para- 
# 


mètre ar : cette dépendance est indiquée en pointillé sur la figu- 
re 112. 
Î 


Un autre champ de glissement est possible à partir de PRES — 


— 0,398. Sa construction est analogue à la seconde solution pour le 
cas d’une rainure. Les deux champs à symétrie axiale s’y réunissent 


Fig. 115 


par des arcs circulaires PQ (fig. 114, b) suivant lesquels se produit le 
glissement, c.-à-d. le pivotement des parties rigides extérieures. 
Les calculs y sont identiques à ceux employés dans le cas précé- 
dent ; la relation correspondante entre le moment limite et le para- 
mètre géométrique est montrée en ligne” pleine sur la figure 112; 


on l’appliquera pour = > 0,398. 

3. Entaille angulaire profonde (fig. 115). La construction du 
champ de glissement apparaît clairement sur la figure 115. Les fron- 
tières libres étant rectilignes, les états de contrainte homogènes 


sont réalisés dans les triangles OBD, CAA (traction de +2k% dans 
AOBD et compression de —2k dans ACAAÀ). Les champs centrés 
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ODE relient les triangles OBD' avec le carré OECE soumis à un 
état de contrainte homogène; pour des raisons de symétrie, il est 
clair que seule la traction q agira dans OECE suivant les sections 
verticales. 

Le paramètre n est constant le long de la ligne B CB (et le long 
des lignes $ qui lui sont parallèles), par conséquent, nc = ns, C.-à-d. 


16] b LA 1 a 


Mais g = 6 + k dans le carré OECE et on obtient donc q = 
= k (2 + sn — 2y). On trouvera la position du point de disconti- 
nuité C, définissant l’ensemble de la solution, à partir de la con- 
dition d'équilibre: qgh, — 2k (h — h,;) = 0. 

Le moment limite est égal à 


M,= + gt +k(h—hy. (42.4) 
En y portant les valeurs de q et h;, on trouve la relation 
Me — a —2y 
MS 1+ 4+n—27 ? (42.5) 


qui est représentée en pointillé sur la figure 116. Tout comme aupa- 
ravant, les parties rigides tournent autour du point C; le champ 
des vitesses est déterminé par solution 


pas à pas des problèmes caractéristi- Proeniailles 


ques. Mo / 

Envisageons maintenant un au- #x | 7 
tre tvpe de champ de glissement J Dé 
(fig. 115, b); la rotation y a lieu sui- |  , 7 Une entaille 
vant les lignes de glissement circu- / ET. 
laires PQ autour du « tourillon » fixe 7» H / 
et rigide OPQQP. Un état de trac- | | 
tion uniforme de +24 a lieu dans ! F4 


AOBD et un état de compression 
uniforme de —2k4 dans le domaine 
adjacent à la face inférieure. Le do- 
maine triangulaire OBD est lié au 50 
champ centré ODP qui est réuni à son 

tour à la zone plastique dans la partie Fig. 116 
inférieure par les lignes de glissement 


circulaires PQ. Le long de A'QPO, n = const, donc np = no: 
étant donné que 


Op LL 1 EL 
= +7 — 26, R=—5+7): 
on à Op = k (40 — 1); on voit clairement d’après les considéra- 
tions géométriques que Ô + € + _ +Y =; ensuite, E = const 


13° 
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dans les domaines OPD, ODB et il en découle que 38 = 1 — y + 
: 3 
Tr ZT: 

La solution est maintenant déterminée par deux paramètres, à 
savoir la distance O0’A” et le rayon R de l’arc circulaire, qui peuvent 
être trouvés, comme ci-dessus, à partir de deux équations d'équi- 


libre. Sans nous arrêter sur des calculs simples mais assez encom- 
brants, donnons les résultats définitifs. Le rayon À se réduit à zéro 


Fig. 117 


pour y = { et le deuxième type de champ passe au premier. Pour 
y < 1, la seconde solution donne une valeur moindre du moment 
limite. La relation correspondante est montrée en ligne pleine sur 
la figure 116. Lorsque les angles y sont petits, le moment limite ne 
dépend pratiquement pas de y, la charge limite étant par ailleurs 
la même que pour une rainure à base circulaire avec un rayon de 
l'arrondi infinitésimal. 

4. Entailles angulaires profondes bilatérales symétriquement 
disposées. Ce cas peut être examiné de la même manière. La relation 
entre le moment limite et l’angle d’entaille est portée sur la figure 116. 

5. Données expérimentales. Les zones plastiques deviennent 
observables moyennant un traitement spécial (polissage, décapage) 
des éprouvettes d'acier déformées. Les photos obtenues par Hundy 
[7] pour les cas où 2y — 60° et 2y — 140° sont montrées sur la figu- 
re 117. Les données expérimentales confirment bien les conclusions 
théoriques relatives à deux types différents des champs de glis- 
sement (ce qui est montré dans la partie gauche de la figure 117). 
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43. FLEXION D'UNE CONSOLE COURTE SOLLICITÉE 
PAR UNE FORCE 


1. Enoncé du problème. Dans le paragraphe 24, nous avons 
considéré le problème de la flexion plastique d’une poutre sous l’ef- 
fet des couples. Cependant, comme dans le cas du matériau élastique, 
on peut appliquer également les relations obtenues à la flexion pro- 
voquée par des charges transversales si la poutre est suffisamment 
longue, l'influence des contraintes tangentielles étant alors négli- 
geable. 

Si l’on ne prend pas en considération les contraintes tangentielles 
pour des poutres courtes, cela peut conduire à des erreurs importan- 
tes. 

Soit une poutre en porte-à-faux de section transversale rectan- 
gulaire constante, qui fléchit sous l'effet d’une force ? (par unité 


45 
ED 


Fig. 118 Fig. 119 


de largeur) appliquée à son extrémité (fig. 118) ; l’extrémité gauche 
de la poutre est solidement encastrée. La largeur b est constante 
dans la direction horizontale et dépasse de beaucoup (de six fois 
au moins [!5]}) la hauteur 2h de la poutre. Dans ces conditions, on 
peut considérer la déformation comme plane. Comme d'habitude, 
on part du schéma d’un matériau rigide-plastique. 

2. Premier type du champ de glissement. Dans le problème donné, 
il peut y avoir le champ de glissement représenté sur la figure 119. 
Dans les triangles À BC et A'B'C”. les contraintes sont définies par 
les frontières libres AB et 4°B”, le triangle ABC étant caractérisé 
par la traction uniaxiale de +24 et le triangle A'B'C" par la com- 


pression de —2k. Dans A ABC on a 0 = — ., o—k, = F ++, 


"1 se: + A ce triangle confine le champ centré ACD dans le- 


quel n = const = n,. Désignons par d la longueur de AD (le point D 
appartient à l’axe de la poutre) et par & l’angle DAC. Il est évident 
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que 
d cos (+—e) = h. 
Le long de AD, 6 — — — e, la pression moyenne qui est égale 


sur la ligne de glissement AD à la contrainte normale sera donc 
(puisque n = M1) égale à o, = k (I + 2e); la contrainte tangen- 
tielle sur AD est évidemment égale à k. Le long de A'D, la pression 
moyenne 6, — —k (1 + 2e). Les contraintes sont discontiines au 
point D. 

Envisageons maintenant l'équilibre d'une partie de la console 
à droite de la ligne AD’. La condition de nullité de la somme des 
projections des forces sur l'axe des y conduit à l'équation 

£ P 
cos(F—e) — (1 + 2e) sin (5e) =: 

qui définit l'angle e. La longueur / de la console ne peut être arbi- 
traire et on la trouve à partir de la condition de nullité de la somme 
des moments par rapport au point D: 


k (1 + 2e) = P [1 dsin (—e) |. 


5 = Re e 4 P 
Ces équations définissent la relation entre &> et > 7. 


Dans l’état limite, la partie rigide de la fe (à droite de 
BDB") tourne par rapport au point D. Comme il est aisé de le voir. 
le champ des vitesses dans les 70- 
nes plastiques est compatible avec 
les vitesses sur les frontières. 

3. Deuxième type du champ de 
glissement (fig. 120). Ici on a éga- 
lement dans les domaines triangu- 
laires ABC et A’B'C' une traction 
et une compression respectivement. 
Confinant à ces zones, les champs 
centrés ADC et A’D'C' sont réunis 
par une ligne de glissement circu- 

Fig. 120 laire isolée DD” de rayon À. Dans 
l’état limite, la partie droite de la 
console glisse suivant cet arc. 

Désignons par d la longueur de AD, par € l’angle DAC et par 
26 l'angle d'ouverture de l’arc DD’. Dans AABC on a 6 = k, 60 — 


= —+, B=s+em =5—-T. Dans le secteur ACD on an = 1; 
et il est donc facile de voir que le long de AD o, = k (1 + 2e) et 


Éan = HE4z 7 +e. Nous avons respectivement sur A'D°: 
LS 


UxièmM 
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Oo, = —k (1 + 2e), Earn = -is.ES e. En partant des 
raisonnements géométriques, il est clair que Ô =+— g. La ligne 


ADD'A' est une ligne de glissement & continue; sur cette ligne 
E = const, par conséquent, on à Exp = Exp, d’où 


2=F + 16°20”. 


Alors, 26 = 73°40’. La longueur d est déduite de la relation géo- 
métrique 
R sin Ô + d cos Ô = k. 
Le rayon inconnu À est déterminé de la condition de nullité 
de la somme des projections sur la verticale de toutes les forces agis- 
sant sur la partie de la poutre qui se trouve à droite de la ligne 


LL] 


ADD'A'. La contrainte tangentielle est égale à k le long de l’arc 
DD; quant à la contrainte normale, elle est calculée selon la con- 
dition E — const — En; étant donné que E — HE — (x — 5) , on 
a alors 6 — 2ky sur DD”, où l'angle # est compté à partir de l’hori- 
zontale. Ainsi, 


P 


ô ô 
kd cos Ô — o,d sin Ô+kR | cos y dx — 2kR | Xxsinx dx = 
0 


0 
ou bien 


0,034 + 0,43R ++. 
Formons ensuite l'équation des moments par rapport au point O: 
kdR++ oi +k6R?= + PV, 
où l’est la distance entre l'extrémité chargée et le centre O: 


= l + R cos Ô — d sin 6. 


Le rayon R s'accroît avec l'augmentation de la force (pour des 
poutres de plus en plus courtes) et les domaines ABCD décroissent 
rapidement, la déformation plastique se localisant essentiellement 
le long d’une ligne de glissement circulaire isolée. Les équations 


+R À : : P l 
écrites établissent la relation entre JR 

Seule la première solution est valable pour 2e << +; pour 
2e— Er, la deuxième solution conduit à des valeurs plus peti- 


tes et, de ce fait, plus acceptables de la charge limite _— (car ces 
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solutions, comme cinématiquement admissibles, conduisent à la 
borne supérieure de la charge). Le premier type du champ est réa- 


lisé pour les poutres longues F> 13,73; les deux champs se con- 


fondent pour = 13,73, car R = 0. Les observations faites sur 


les poutres déformées [*] confirment l'existence de deux types des 
champs de glissement. La figure 121 
représente le champ théorique et le 
tableau obtenu dans l’essai de flexion 
d'une console courte. 

La solution élémentaire qu'on 
obtient quand on néglige les contrain- 
tes tangentielles (paragraphe 24) con- 
duit à la relation 


Pa _h 
2kh 1° 
La relation des charges limites =e 
L 
en fonction du paramètre + est don- 


2h 
née sur la figure 122. On voit aisément 


Fig. 121 Fig. 122 


que dans le cas de la déformation plane, pour _ — 10, la charge 


approximative P£ est, selon un calcul élémentaire, d'environ 5 % 
inférieure à la charge « exacte» P,. 
Cette divergence augmente pour les poutres courtes, mais elle 


ne dépasse pas toutefois 13 % pour 7% À 1. Avec l’accroissement de 


la longueur P, —+ P£. 


4. Considérations finales. Selon un schéma à peu près identique, il est 
facile d'examiner la flexion d’une console cunéiforme et d’une console limitée 
par des arcs de cercle. Dans ce dernier cas, le champ de glissement éventuel 
(type Il) est montré dans la partie gauche de la nee 123. Par suite de la hau- 
teur variable de la poutre, le domaine de la déformation plastique apparaît 
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à une certaine distance de l’encastrement. Les observations faites au cours des 
expériences (cf. photo dans la partie droite de la fi 123) confirment bien 
les hypothèses. On envisage également la flexion d'une console sollicitée par 
une charge uniformément répartie [1%]. 


Fig. 123 


Notons finalement que la déformation plastique est fortement influencée 
par le procédé de l’encastrement [14]. | 
La borne inférieure de la charge limite est indiquée dans l'ouvrage [16]. 


pt. %i. CISAILLEMENT D'UN RÉTRÉCISSEMENT RECTANGULAIRE 


On a examiné ci-dessus les déformations plastiques dans une 
section affaiblie de la bande en traction ou flexion. A. P. Green [#4] 
a étudié un cycle de problèmes portant sur l’état limite des sections 
affaiblies travaillant dans des conditions de cisaillement et de pres- 
sion. Les problèmes de ce type apparaissent notamment lors de l’ana- 
lyse du mécanisme relatif au frottement sec des métaux, qui est 
lié à la déformation plastique de différentes inégalités des surfaces 
de contact. 

Considérons un de ces problèmes présentant un intérêt plus 
général. 

Soient les parties massives Z et ZI qui sont reliées par un rétré- 
cissement de hauteur h et de longueur L (fig. 124); la partie supé- 
rieure / se déplace vers la gauche à une vitesse V, la partie infé- 
rieure 71 se déplace vers la droite à la même vitesse. Trouver la 
charge limite et les zones plastiques. 

Une construction éventuelle d’un champ de glissement, symetri- 
que (par construction géométrique) par rapport aux axes des x et 
y, est représentée sur la figure 125. Les zones plastiques, qui se trou- 
vent dans les angles À, 4”, B, B', renferment les triangles ACD 
et A’C'D° de traction uniaxiale uniforme de +2k ainsi que les tri- 
angles BEF et B'E'F" de compression uniaxiale de —2k, contigus 
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aux frontières libres À Bet BA’. Les champs centrés CAS, EBT,... 
dont l’angle d'ouverture est y sont réunis aux triangles mentionnés. 
La zone centrale GXG’K” est le domaine de cisaillement uniforme à 
pression nulle 6, que les lignes de glissement circulaires SG, XT, 
S'G'. K°'T' de rayon R unissent aux zones plastiques angulaires. 


Fig. 124 Fig. 125 


Désignons les longueurs des segments AC et GX” par a et b respec- 
tivement. Les domaines DCSGK'T'E'F" et KTEFD'C'S'G' res- 
tent rigides (c.-à-d. qu’ils ne subissent pas de déformations plas- 
tiques). Dans la partie inférieure de la figure 125, le dessin du champ 
de glissement, au voisinage de l’un des angles, est donné à une plus 
grande échelle. Dans A ACD 


D=— o—=k et E=const=1T—#;. 


4 ? 2 4 
dans A BEF 
3 1 3x __ 
0=7n, oO——k et E=const= —-———= 2e 


Le long de ASona0 = +, le long de TB, 6 — Lx — y. Ïl est 


évident que dans chacun des domaines ASCD, BTEF le paramètre £ 
est constant et est égal à E,, E, respectivement ; à partir de ces con- 
ditions on trouve la pression moyenne sur les côtés AS et TB: o, — 
— k (1 + 2y), oe = —k (1 + 2y). Calculons maintenant les valeurs 
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du paramètre n sur les côtés AS, TB: 
| 5 { 3 
mM= +++ 2, Mm=—Ss+rr—2y. 


Etant donné que ASG XTB est une ligne de glissement B con- 
tinue. on a sur cette dernière n — const, autrement dit, M1 = M 


d'où l’on obtient y = À _— . Les considérations géométriques nous 
ir Z g q 


: : LS 7 1 
font voir clairement que SVG — a es 
Les inconnues R, a, b résultent des conditions suivantes. Tout 
d’abord, la projection verticale de la ligne A SG est égale à - (k — b). 


Ensuite, le domaine rigide DCSGK'T'E"F" doit être en équilibre; 
sa frontière F”D est libre, une contrainte tangentielle de grandeur k 
agit le long du secteur DSGK'T’'F' ; la contrainte normale est nulle 
sur G À”, égale à k sur DC et à —k sur FE"; sur l'arc CS, elle aug- 
mente de la valeur Æ à Æ (1 + 2y) comme une fonction linéaire de 
la pente de la ligne de glissement et sur l’arc SG, elle décroît de cette 
dernière valeur à zéro; les contraintes normales subissent des varia- 
tions analogues le long de la ligne £’T'K. 

Pour des raisons de symétrie, la somme des projections des con- 
traintes sur l’axe des z est égale à zéro (>, X = 0), et il ne reste que 
deux conditions: ÿ)Y — 0 et > mom — 0. Omettant les calculs 
simples, mais quelque peu encombrants, on fournit les valeurs des 
paramètres trouvées à partir des trois conditions indiquées ci-dessus : 


a R b 
7 = 0,052, Re 1,076, + = 0,739. 


Cela étant, la largeur du secteur GK ne dépend que du rapport = et, 


e e Ld # e = Led l 
comme on s’en aperçoit aisément, se réduit à zéro pour += 0,68. 


C'est pourquoi le champ de glissement envisagé doit satisfaire à 
la condition = > 0,68. 


Calculant la somme des projections horizontales des contraintes 
agissant suivant la ligne de glissement ASGKTB, on obtient l’ef- 
fort tranchant limite 


Q.=Q(1—0,249%), (44.1) 
où Q? = kl est l'effort tranchant selon le schéma élémentaire de la 


résistance des matériaux. Il est évident que Q, — Q@ pour + — 0. 


Adressons-nous maintenant à la représentation cinématique. 
Désignons par UÜ les discontinuités de grandeur égale dans la 
composante tangentielle de la vitesse le long des lignes B supérieure 
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AGKB et inférieure A’G'’K”B’. La zone centrale subit un cisaille- 
ment uniforme; les points sont fixes sur la ligne O0” et la vitesse 


de cisaillement est égale à £ (V — U). Les domaines rigides pivotent 


par rapport aux points O (0°) dans le sens positif avec une vitesse 
angulaire w. D'autre part, ces domaines subissent une rotation par 


Fig. 126 


rapport aux parties inférieure et supérieure autour des centres des 
arcs circulaires respectifs (SG, AT, ...) avec une certaine vitesse 
angulaire ©’. 

On obtient aisément de la condition de continuité de la compo- 
sante normale de la vitesse que: 


V—U=0Z, Rw'=U, (R++)o' =, 
d’où 
o=—, v=(i+r)u. 


Une photo des champs de déformation plastique, observés dans 
le rétrécissement après décapage, est représentée sur la figure 126. 
On voit parfaitement bien le domaine du cisaillement uniforme 
dans la partie moyenne de ce rétrécissement. 
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Pour conclure, nous noterons que l’on peut construire des solu- 
tions analogues [#s] pour des rétrécissements symétriques de confi- 
gurations différentes (par exemple, avec des côtés circulaires). 


45. ENFONCEMENT D'UN POINÇON PLAT 


Envisageons le problème relatif à l'établissement de l'écoulement 
plastique lors de l’enfoncement d'un poinçon solide à base plane 
(fig. 127) ; le milieu plastique est limité par le plan et il n’y a pasde 
frottement sur la surface de contact. Dans l’état limite, le poinçon se 


e À ML, 
SRÉRÉS 


Fig. 127 


déplace vers le bas à une vitesse V. La déformation étant supposée 
petite, on peut donc négliger le changement de forme de la surface 
libre. 

1. Solution de Prandtl. La solution de Prandtl se rapporte aux 
premiers travaux sur le problème plan. Supposons que dans l’état 
limite la distribution de la pression sous le poinçon est uniforme. 
Alors le champ de glissement (fig. 127) peut être construit comme 
suit: les domaines triangulaires de l’état de contrainte homogène 
se trouvent sous le poinçon et de part et d’autre de celui-ci ; en parti- 
culier, les triangles BDE et AFG éprouveront une compression sim- 
ple, parallèle à la frontière. La pression © est inconnue dans À ABC et 


T O 1 4 - 
dans A BDE : 
; s14 1 ' 


Les domaines triangulaires sont réunis par des champs centrés. Le 
paramètre E est constant le long de la ligne &, on a donc E, = E., 
d'où o = —k(1 + x). D'après les formules (32.1) on trouve les 
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contraintes dans À ABC: 
Ox = —kn, 0, =—k(2+ x). 
La charge limite est égale à 
P, = 2ak (2 + x). (45.1) 
Trouvons la distribution des vitesses ; le triangle ABC se déplace 


vers le bas comme un solide à la vitesse du poinçon V. La compo- 
sante tangentielle de la vitesse est discontinue le long de BC, tandis 


que la composante normale est égale à = Y. Le long de CD, la com- 


posante tangentielle de la vitesse est discontinue et la composante 
normale est nulle. Alors, conformément à (38.7), nous avons v — 


= 0 et {y dans le champ centré. Enfin, le domaine BDE 


V2 


glisse comme un solide dans la direction DE à la vitesse de = V. 


Un champ analogue est construit dans la partie gauche de la figu- 
re 127. 
2. Solution de Hill. Une autre solution, proposée assez récemment 
par Hill, est représentée sur la figure 128. On suppose ici également 
p qu'une pression uniforme 
| s'exerce suivant la ligne de 
contact AB. Nous aurons 
alors dans le domaine OCDEB 
le même champ des contrain- 
tes que dans le domaine 
ACDEB pour la solution de 
Prandtl (fig. 127). Pour ce qui 
est du domaine OFGHA 
(fig. 128), le champ des con- 
traintes y est le même que celui 
du domaine BCFGA (fig. 127). 
I1 est évident que la même pression uniforme ©, = —k (2 +: x} 
s’exercera suivant la ligne AOB. La charge limite P, a la valeur 
précédente (45.1). Cependant le champ de glissement et l’image 
cinématique seront différents (fig. 128). Le triangle OCB y glisse 
comme un solide le long de OC à la vitesse V 2V ; la vitesse est con- 
tinue sur BC, dans le champ centré BCD ôn a v = 0, u = V 2V. le 
domaine triangulaire BDE se déplace vers DE à la vitesse V 2. 
A la différence de la solution de Prandtl, le champ des vitesses est 
continu dans les zones plastiques. 
Comme le remarqua Prager, on peut élaborer une solution repré- 
sentant une combinaison des solutions de Prandtl et de Hill et com- 


portant un paramètre arbitraire caractérisant la superposition mu- 
tuelle des domaines OBC et OAF. 
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Le problème envisagé illustre la non-univocité des solutions 
obtenues d’après le schéma du corps rigide-plastique. Par consé- 
quent, pour construire des champs éventuels de glissement et des 
vitesses il est indispensable d'utiliser des raisonnements complé- 
mentaires différents ainsi que des résultats expérimentaux. 

En particulier, il est utile d'essayer de se représenter le carac- 
tère de l’apparition et de l’évolution des zones plastiques en se 
basant sur les solutions de la théorie de l’élasticité ou sur d’autres 
raisonnements quelconques. Sous ce point de vue, la solution 
de Hill donne une meilleure image, car, si l’on part de la solution 
du problème correspondant relatif à la pression du poinçon rigide sur 
un demi-plan élastique, les zones plastiques apparaissent dans le 
voisinage des angles À, B et s'étendent par la suite vers le 
milieu. 

Un autre point de vue concernant le choix de la solution est 
discuté dans l'ouvrage de J. Rychlewski [194]. 


#«— 46. EFFET D'UNE PRESSION UNILATÉRALE EXERCÉE 
SUR UN COIN 


Envisageons le problème relatif à la recherche d’une charge limite- 
pour le coin lorsque la pression uniforme p est appliquée à la face 
droite (fig. 129). 

1. Cas du coin obtus. Considérons au début le cas du coin obtus 


2y >+ . Un état de contrainte homogène se réalise dans le domaine 


triangulaire OCD, formé par les lignes de glissement qui sont issues 
des extrémités du segment OD. 
Il est évident que dans le 
triangle OAB, contigu à la 
frontière libre OA, il y aura 
également un état de contrain- 
te homogène. 

Conformément à (35.4), on 
a CO, = —p + 2k; le signe est 
choisi à la suite de raison- 
nements complémentaires quel- 
conques (ou en essayant tou- -%# 
tes les variantes). Supposons 
que le coin «fléchit » sous 
l'effet d’une charge unilatéra- 
le; on devra alors s'attendre à 
trouver une contrainte de traction o: sur le côté OD et une con- 
trainte de compression sur le côté OA. Cela étant. nous admettons 
que Or = —p + 2k dans le À OCD et © — —2k dans le À O0A4B 
(fig. 129). Réunissons ces deux domaines par le champ centré OUBC 


Domaine rigide  "P 


Fig. 129 


2US DÉFORMATION PLANE [CH V 


{paragraphe 33) ; les contraintes y sont constantes le long de chacun 
des rayons et varient (comme les fonctions linéaires de la pente du 
rayon) à partir des valeurs qu’elles présentent sur la ligne de glisse- 
ment OC aux valeurs qu’elles ont sur la ligne de glissement OB. 
La contrainte tangentielle + = k s'exerce le long de la ligne de partage 
ABCD qui est une ligne de glissement ; la contrainte normale est 
égale à © = —p +k sur le tronçon CD et o = —k sur le tronçon 4B ; 
elle varie suivant une loi linéaire sur le tronçon BC. 

Les domaines considérés ne seront en équilibre que pour une 
valeur déterminée de la pression p — p,, appelée valeur limite; 
pour calculer cette valeur, on peut utiliser la condition de constance 
du paramètre n sur les lignes $: 


dans A OCD: 0=y—2n. ee LA PRES 
dans À OAB: 0=—(y++), = — = 


Egalant ces valeurs de n entre elles, on obtient la formule de 
Prandt]l 


pe = 2k (1 +2—+). (46.1) 
Sur le plan EË, n, la solution est représentée par un segment de 


droite n = const. Lorsque y — _. (coin rectangulaire), le champ centré 


dégénère en une ligne droite et la solution a une forme simple qui 
réside partout en une compression uniaxiale uniforme (fig. 130). 


LLLTLISCTIILSIILZ 


& 


Fig. 130 Fig. 131 


Soit une composante normale de la vitesse définie le long de OD; 
la base du coin étant immobile, la composante normale de la vitesse 
sera nulle sur la ligne ABCD. On voit aisément que le champ des 
vitesses est déterminé par solution successive des problèmes aux 
limites pour les domaines OCD, BCO, BAO. 
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2. Cas du coin acutangle. La construction perd sa signification 
lorsque y << 7 puisque les triangles 0AB et OCD se recouvrent 


mutuellement, conduisant de la sorte à la non-univocité de l’état 
de contrainte. Dans ce cas, la continuité du champ des contraintes 
est impossible et la solution se caractérise par un champ discontinu 
qui est représenté sur la figure 131. Par ailleurs, à droite et à gauche 
de la ligne de discontinuité nous avons toujours des états de con- 
trainte homogènes: 


dans À 00'D: 8 y—Ÿn, = —p+k, 
dans À O00’A: 6 — —(y++), = —k, 


Conformément à la condition (39.3), on obtient sur la ligne de dis- 
continuité : 


Pe = 2k (1 — cos 2y) (46.2) 


(pour = 0). 

Notons que l’on peut également construire un champ de con- 
traintes discontinu pour le coin obtus, mais, comme il sera montré 
plus bas, cela mènerait à une contradiction. Pour établir l'exactitude 
de solution, il faut voir si les autres conditions sont satisfaites par 
les champs construits. 

Envisageons sommairement l'analyse du champ des vitesses 
pour le cas du coin acutangle. Les lignes de partage AO et O"D (fig. 131) 
sont des lignes de glissement sur lesquelles la composante normale 
de la vitesse v, — 0. Le long de la ligne de discontinuité 00" on a 
v, — const (paragraphe 39); la base du coin étant fixe, nous avons 
alors , — 0 en un point O” et, par suite, v, — 0 en tout point de 
la ligne de discontinuité. Soit une composante normale de la vitesse 
donnée sur la face OD. Partageons la‘partie droite du coin à l’aide 
des lignes de glissement en une suite infinie de triangles décrois- 
sants (fig. 131). On peut trouver un champ des vitesses dans chacun 
d'entre eux si l’on résout successivement le problème mixte (para- 
graphe 38) en passant du triangle 7 au triangle 2, etc. On trouvera 
alors la composante de la vitesse v, sur la ligne de discontinuité 
O0. 

Passons à la construction du champ des vitesses dans la partie 
gauche du coin. Dans le triangle OO'E, les vitesses sont définies 
par solution du problème de Cauchy suivant les valeurs connues 
de v.. v, sur la droite 00”. Nous avons le problème caractéristique 
pour le AO'EA. 

La construction analogue du champ des vitesses pour la solution 
discontinue dans le coin obtus conduit à des contradictions. En 
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effet, nous avons le problème mixte dans le AODD" (fig. 132) déter- 
minant le champ des vitesses dans le triangle mentionné (les com- 
posantes normales de la vitesse sont données sur la ligne OD et la 
caractéristique DD”). On doit maintenant résoudre le problème 
caractéristique pour le AUO"D", les vitesses seront alors trouvées sur 


Fig. 132 


la ligne de discontinuité 00” également. La définition de la vitesse 
v, —= 0 sur O0” découlant de l'hypothèse sur l’existence de la solu- 
tion discontinue est inadmissible et, par conséquent, la construction 
envisagée est erronée. 


Pour conclure, notons que le problème élasto-plastique du coin a été abordé 
également par G. Chapiro et P. Nahdi; l’équilibre d’un coin en matériau écrouis- 
sable selon la loi de la puissance a été étudié par V. Sokolovski [#]. Nous men- 
onu ii ici les travaux récents de E. Najar, J. Rychlewski et G. Cha- 
piro je P 


47. COMPRESSION D'UNE COUCHE 
ENTRE DEUX PLAQUES RIGIDES 


Considérons le problème relatif à la compression d’une couche 


plastique entre deux plaques parallèles rigides et rugueuses (fig. 133). 
La couche plastique, refoulée 


sé vers l'extérieur par écrasement, 
coule du centre à la périphérie 

_. tee contraintes HU EE 
LT es élevées apparaissant sur les 
LS ST + Surfaces de contact. Tout laisse 
SO 2h—— croire que ces contraintes tan- 
D D 0 gentielles atteignent leur valeur 


maximale À pour des déforma- 
tions plastiques évoluées. 

Fig. 133 1. Solution de Prandti pour 

les couches minces. Admettons que 

l'épaisseur 2h de la couche soit bien inférieure à l’étendue 2/ de la 

couche. Dans les sections aux extrémités de la couche, les charges 

équilibrées ne peuvent alors exercer une influence notable sur l’état 


45.] COMPRESSION D'UNE COUCHE ENTRE DEUX PLAQUES 211 


% 


de la couche à une certaine distance des extrémités. Les solutions 
qui ne satisfont pas exactement aux conditions aux limites sur 
les extrémités de la couche présentent également de l’intérêt dans 
ces conditions. 

On s'aperçoit aisément que les contraintes 


Ox= —p—k (Z-2y/1—#) | 
Oy=—p—k+, (47.1) 


Ty = k À 
satisfont aux équations différentielles d'équilibre (31.9) et à la 
condition de plasticité (31.8) pour n'importe quelle valeur de la 
constante arbitraire p. Les composantes du vecteur vitesse 

= £ _9 ee 
Ux — V+c ( h — | h° | ? 


satisfont à leur tour à la condition d'incompressibilité (31.11) 
et à l'équation (31.10), quelles que soient les valeurs des constantes 
c, V. Il découle de (47.2) que chacune des plaques avance vers la 
couche à la vitesse c. 

Trouvons les lignes de glissement. Comparant la dernière des 


formules (32.1) avec la formule +,, — k+, on obtient : 
y = h cos 26. 
D'où 
dy : dû 
2 = — 2h sin 20——. 


On peut maintenant, à l’aide de (31.7), trouver les équations diffé- 
rentielles des lignes de glissement : 


à dO ; d6 
9 OI: Pen en — 
2h sin 26 = = —t8 6, 2h sin 28 Jr = Cotg 6. 
En séparant les variables et en intégrant, on obtient les équations 
paramétriques des familles de lignes de glissement : 
x = — h(20 + sin 20) + const, y — hk cos 26; (æ) 
x — h (206 — sin 26) + const, y = h cos 26. (B) 
Le champ des lignes de glissement est constitué par deux familles 
orthogonales de cycloïdes dont le rayon du cercle générateur est 


égal à h. Les droites y — —+h sont les enveloppes de ces familles 
de cycloïdes et, par suite, les lignes de discontinuité. Il est facile 


de voir que le long de ces dernières les dérivées _ et _ tendent 
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vers l'infini. La vitesse de cisaillement n,, n’est pas limitée non 
plus sur les lignes y = +kh. 

Faisons en sorte que les conditions sur le bord libre x — 0 soient 
satisfaites au sens de Saint-Venant, autrement dit, exigeons que 
pour z = 0 

h 
| 0, dy =0. 


=h 


Portant ici les composantes de la contrainte, on obtient p =hk+. 


La distribution de la pression (Oy)y=h est linéaire. On A 
aisément l'effort de compression limite que nous désignerons par 2P : 


2p=2 | o,àr = —H(++n). (47.3) 
0 


Ensuite, les paramètres c et V sont liés par la condition d’incompres- 
sibilité du matériau: le flux du matériau passant par la section 
x — 0 doit être égal à la quantité de matériau refoulée par unité 
de temps sur une longueur ! lors du rapprochement des plaques : 
je 


h 
— Ux dy = lc. 


Portant v, de (47.2) pour x = 0, on obtient: 


2e) 


. La contrainte normale ©, est constante suivant l'épaisseur de la 
couche et elle est une fonction linéaire de x. À distance du bord libre, 
la contrainte ©, ne diffère de ©, que d’une petite valeur de l’ordre 


MX 


Fig. 134 
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h *« ? ., »” = CCE Q 
de — par rapport à l'unité; avec la même précision la vitesse de 


l'écoulement dans la direction des x est constante suivant l'épais- 
seur. Les contraintes tangentielles sont petites par comparaison 
aux contraintes normales. 

La solution de Prandtl n'est satisfaisante ni au voisinage des 
extrémités (pour x = 0, la condition aux limites n'est vérifiée 
qu’au sens de Saint-Venant), ni dans la partie moyenne (au voisi- 
nage de x — Î), car les contraintes tangentielles doivent se réduire 
à zéro sur l’axe de symétrie. On est en droit de penser qu’il y a un 
domaine rigide dans la partie moyenne de la couche et que le maté- 
riau est refoulé de part et d'autre de ce domaine (fig. 134). Néanmoins, 
la solution de Prandtli est une bonne approximation pour la couche 
mince. 

2. Couche d'épaisseur moyenne. Pour les couches d'épaisseur 
finie, on ne peut négliger l'influence des conditions sur les extrémités 
et dans la partie centrale de la couche; la solution doit satisfaire 
à toutes les conditions aux limites pour les contraintes et les vitesses. 
La construction du champ de glissement avait déjà été ébauchée 
par Prandtl et par la suite ce problème fut étudié par V. Sokolovski 
[3], Hill, Lee et Tupper [*], etc. 

Admettons que la ligne de glissement à, séparant le domaine 
plastique et le domaine rigide, est une droite OA (fig. 134); on se 
convaincra plus tard de la justesse de ce raisonnement. Pour des 
raisons de symétrie, il n’y a pas de contraintes tangentielles sur 


l'axe de la couche et la ligne OA est donc inclinée sous un angle 
I 


de a Le champ des contraintes a une singularité au point O, et 
la solution, dans le domaine OAB, est représentée par le champ 
centré qui, conformément à la condition à la surface de contact, 
est limité par la ligne de glissement «, celle-ci étant confondue 
avec la frontière. Examinons les forces agissant sur la partie rigide 
OAO". Les contraintes tangentielles de valeur k, dirigées vers le 
sommet 4. sont réparties uniformément sur les faces OA, O'’A: 
la contrainte normale est égale à la pression moyenne. On trouve 
facilement à partir des conditions d'équilibre de la partie rigide 
OAO" que la pression moyenne sera égale à — le long du segment 
OA de la ligne a. Selon le théorème de Hencky, on a o — —2k0 + 
—+ const le long de la ligne circulaire B; définissant cette constante 
d’après les valeurs de © et 6 sur OA et passant, par la suite, à la 
ligne de contact OB pour laquelle 0 — 0, on trouve que la pression 


est constante et égale à —}k (1 + 5) le long de OB. Les valeurs 
£, n sont connues maintenant sur les segments 4B et AB” des carac- 


téristiques B. «&, et l’état de contrainte dans le domaine ABCB' 
est déterminé par la solution du problème caractéristique. On a le 
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problème mixte dans le domaine BCD (l'angle 6 — 0 est donné 
le long de BD, car sur la ligne de contact t,, = k et les éléments 
de glissement coïncident avec la frontière). 

On poursuit la construction jusqu'à ce que l’on n'atteigne l’axe 
O"O”. Pour des raisons de symétrie, les contraintes tangentielles 
sont nulles sur la ligne O"O” et, par conséquent, la condition t,, — 
— const — À sur la ligne de contact ne peut être vérifiée au voisinage 
du milieu de la couche. Une zone rigide y apparaît et elle est limitée 
par la ligne de contact et la ligne de glissement F#G venant au point G. 
La distribution de la pression sur le segment FO” reste indéterminée 
et on peut seulement calculer la pression moyenne d’après les con- 
traintes s’exerçant le long de la ligne de partage FG. La construction 
examinée est possible si le point C ne passe pas de l’autre côté de 
l'axe de symétrie O0"O0”. Comme le montrent les calculs, cela aura 


lieu pour => 3,64. A droite de AB. la solution sera élaborée 
par des méthodes numériques. 


Un exemple de construction numérique d’un 
réseau de glissement est représenté sur la figure 135 (l'épaisseur de la couche 
est considérée comme égale à 2, c.-à-d. À — 1). Dans le secteur 048, la solu- 
tion est connue; divisons l'arc AB en 10 parties égales par les points (0, 0). 
(0, 1), ..., (0, 10); la valeur de 6 dans chacun de ces nœuds est égale à l'angle 


d'inclinaison du rayon « correspondant, par exemple, 0 — — + au point (0. U), 


ñ : | ; à 
0 — —ÿ du point (0, 5), etc. La pression moyenne sur l’arc AB est égale à 


o=—k{1+5+ 26 ). 


Divisons l'arc A4B” en 10 parties égales par les points (U, U), (1,0), . .. 
.., (10, 0). La pression © aux points symétriques prend les valeurs précéden- 
tes ; on trouve facilement l’angle 8. Calculons ensuite les coordonnées des nœuds 
Zo,1r Jour To.ns Vos, €tc., et notons toutes les données sur les arcs AB, AB’ 
respectivement sur la ligne supérieure et dans la colonne gauche du tableau. 
Calculons, selon les formules (37.1), (37.2), (37.3), (37.4), les coordonnées du 
nœud (mn, n) et les valeurs des fonctions inconnues 0,,,,, 6,,,n dans ce dernier. 
Pour des raisons de symétrie, il suffit de calculer le champ en amont de 4C 
(notons que 6 — —x/4 sur AC ; utilisant ce fait on peut résoudre le problème 
mixte pour le domaine ABC). On trouve successivement les points (1, x) (c.-à-d. 
que l’on remplit la deuxième ligne du tableau), les points (2, n), etc. 
Reéunissant les nœuds par des lignes droites (ou courbes suivant un pistolet), 
on obtient un réseau des lignes de glissement (fig. 135). Dans le domaine BCD. 
le champ est défini d'après le schéma de la solution du problème mixte (para- 
graphe 37), puisque maintenant ©, 0 nous sont connues sur BC dans les nœuds 
(m, 10) et 0 = 0 sur la ligne y = 1. 


La distribution de la pression calculée sur la surface de contact 
est tracée en ligne pleine sur la figure 134. La pression obtenue 
d’après la solution de Prandtl est montrée en pointillé. Il est évident 
que la solution de Prandtl est une bonne approximation pour LS h. 

Le champ de glissement construit doit être accordé avec le chamo 
des vitesses qui lui correspond. Penchons-nous sur cette question. 


Calcul de la compression d’une couche plastique 
entre des plaques rigides 
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En raison de la symétrie u — v sur AG; nous avons la condition 
aux limites v = — c sur OF (fig. 134). Etant donné que la zone ri- 
gide dans la partie moyenne se déplace en direction verticale à Îla 
vitesse c et la composante normale de la vitesse v est continue sur la 
frontière FG, on a alors sur cette dernière v = —c cos 6. Intégrant 
maintenant l'équation (38.4) et définissant une constante arbitraire 
d’après la condition u = v au point G pour lequel 8 — —x/4, on 
trouve sur la frontière FG la deuxième composante de la vitesse : 


u = —c (V2 + sin 8). 


La composante tangentielle de la vitesse u subit ainsi un saut de 


grandeur c V 2 lorsqu'elle passe par la ligne de partage FG, ce qui 
implique une vitesse de cisaillement infinie. Construisons un champ 
des vitesses d’après les valeurs calculées de x et v en s’avançant 


Elastique EC astique 
Fig. 136 


successivement de droite à gauche jusqu'à la ligne AB, les vitesses 
sur AB étant définies d’une façon unique. Par la suite, dans le 
secteur OAB, on trouve les vitesses d’après les données relevées 
sur les segments AB et OB. La vitesse u est constante le long de 
chaque rayon, c.-à-d. u — u (0); alors, le long de la ligne B. on 
aura (cf. paragraphe 38): 


v= — | u (8) d8 + vb (p). 


La vitesse v étant constante sur OB, nous aurons 1 (p) — const 
et. par suite. v — v (6). Ainsi, les vitesses uw et v sont constan- 
tes le long de la ligne de partage OA. La condition de constance 
de la composante normale de la vitesse & sur AO correspond au 
mouvement voulu de la partie rigide 0AO" de la couche. 

L'image de la déformation d’une couche élasto-plastique réelle 
est montrée schématiquement sur la figure 136. La particularité 
des zones hachurées consiste en ce que les déformations élastiques 
et plastiques y sont du même ordre. 


Notons que, dans la solution obtenue, on peut considérer À comme épais- 
seur à l'instant donné: cette solution sera donc valable également pour les 
déformations finies. On peut d’ailleurs facilement définir la forme de la partie 
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refoulée d'après la condition d'incompressibilité. En effet, soit dh la grandeur 

de laquelle se déplace la plaque, alors h dr + L dh = 0, où dx est le déplacement 

ne la partie refoulée de la couche (fig. 137); 
où 


x 


h=hoe !, 
où h, est l'épaisseur initiale de la couche et z est 
compté à partir de l’extrémité de la couche. 
Fig. 137 Les calculs [*] ont montré que les 
vitesses ne subissent des variations nota- 
bles que dans une bande étroite, au voisinage de la ligne de contact, 
et changent peu dans le reste de la couche. Ces résultats sont con- 


mod 
cer 


Fig. 138 


firmés par les observations faites sur le gauchissement d'un 
réseau initialement carré de la couche serrée entre des plaques 


OLSLLLA NS LÉ PP EPP R ARE 


aile ne ù 


DNA 


Fig. 139 


a D 
CLÉ LL 


rugueuses. Les zones « rigides» apparaissent nettement sur la 
figure 138. 
3. Couche courte. La solution exposée n # pas valable pour 


une couche courte (+< 3,64) . Ici, pour 1 < L< 3.64, le champ 
de glissement a la forme représentée sur la figure 139. Les droites 
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de glissement OA coupent l’axe horizontal sous un angle de _. : 
L'angle d'ouverture y du champ centré est défini par la condition 
d'arrivée de la ligne de glissement OBC au centre de la bande. 
Les domaines sombres restent rigides; la distribution de la pression 


suivant la ligne de contact est indéterminée et l’on ne peut indiquer 


: k 
que sa valeur moyenne. Les points À et C sont confondus pour T— 


— {; la construction du champ de glissement sera différente pour 
D< 1 (ef. I). 


4. Considérations finales. On avait supposé ci-dessus que la contrainte 
tangentielle maximale +,, — k se développe suivant la surface de contact. 
V. Sokolovski [#] a étudié le cas où la contrainte tangentielle est constante 
mais inféricure à k. 

Sur la base des solutions envisagées, des méthodes approchces ont été 
déveluppées pour le calcul de la compression de la couche. Ainsi, la solution 
approchée du problème de la compression des couches de formes variées dans 
le plan (circulaires, rectangulaires, etc.) est donnée dans l'ouvrage de Meyerhof 
et Chaplin [16], où elle a été confirmée par des résultats expérimentaux. A. Iliou- 
chine fr] s'est penché sur le problème de l’écoulement d’une couche plastique 
intercalée entre deux surfaces indéformables. 

L'état de contrainte d’une intercalation plastique mince, fixée à des par- 
ties rigides, est d’un intérêt pratique notable. De tels problèmes se posent, 
par exemple, lorsque l’on aborde la question du travail de la brasure (collage) 
ou celle du travail des soudures, etc. 

Les solutions exposées pour la couche mince se rapportent au stade final 
de l'écoulement plastique, quand des contraintes tangentielles, égales à la 
limite d'écoulement, se développent sur la surface de contact. Cependant, 
l’état de contrainte dans ces couches varie en fonction de la charge, allant de 
la compression (traction) uniaxiale simple à l’état de contrainte fini complexe 
étudié plus haut. L'analyse approchée du phénomène de l’évolution de [l'état 
de contrainte dans une intercalation mince est donnée dans l'ouvrage [10°]; 
cf. également paragraphe 60. 

Notons finalement que la présence d’une force déplaçant les plaques réduit 
notablement l'effort de compression limite 2P. Ce problème sera envisagé 
sommairement dans le paragraphe 66. 


48. PROBLÈME ÉLASTO-PLASTIQUE SUR L’EXTENSION 
D'UN PLAN À OUVERTURE CIRCULAIRE 


1. Enoncé du problème. Envisageons le problème de l'extension 
d'un plan à ouverture circulaire de rayon a, éprouvant des tractions 
différentes à l'infini dans les directions des axes des x, y (fig. 140), 
c.-à-d. pour r —+ 00 On a 6, —+p, Oy >, Ten +0, et q > p; l'ou- 
verture est libre de contraintes. 

Des domaines plastiques apparaissent lorsque les charges p et q 
sont d’une valeur suffisante. Sans entrer dans les détails de l’histoire 
du développement progressif de ces domaines (qui peut être accom- 
pagné d’une décharge dans diverses parties des zones plastiques), 
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posons que la zone plastique englobe entièrement l'ouverture. La 
condition de plasticité (31.8) sera valable si l’on admet que le maté- 
riau est incompressible. La solution, dans la zone plastique, n'étant 
alors définie que par la géométrie 

7 du contour, dans les coordonnées 
tttittl polaires r, , les composantes de la 

UT contrainte seront (paragraphe 34) : 


TT o=2kln+, op—2k (1+in 2). 
— (48.1) 
En Pour construire la solution dans 


la zone élastique, appliquons la 
fonction des contraintes F — 


= à : : 
RRRRER AD 
o GE Ge 
2 Op ? 4 Oz ? XV 0x 0y 
Fig. 140, Dans les coordonnées polaires, 


les composantes de la contrainte 
sont exprimées à l’aide de la fonction des contraintes F — F (r, œ) 
par les formules : 


1 0F 1 0°F __®F 1 9F 1 dF (48.2) 


FT or re opt 9" ge" Vo rE 0p r 60 


On voit aisément qu’à la solution (48.1) correspond la fonction 
« plastique » des contraintes F,: 
| 1 r 
F= raie (48.3) 
Dans la zone élastique, la fonction des contraintes F, satisfait 


à l’équation biharmonique. D'ailleurs toute fonction biharmonique 
peut être représentée par la formule de Goursat 


F=Re[zO, (2)+ Ÿ, (2)], (48.4) 


où O,(z), Ÿ, (z) sont les fonctions analytiques de la variable 
complexe 3 — x + iy. Comme toujours, la grandeur complexe 
conjuguée est représentée par un trait. Les composantes de la con- 
trainte sont calculées suivant les formules de Kolossov — Mous- 
khélichvili 

Cx+0,=4ReQ, (2), 


Cy —Ox + 2itxy = 2 [zO; (z) + Yi (2)], (48.5) 
où l’on a posé 
M, (2) = D, (z), y (z) = ve (2). 
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és 


Pour simplifier l’ècrifure on utilisera par la suite les opérateurs 
L et M correspondant aux expressions (48.5), à savoir : 


aF oF 
LP)=-r tr: 


ŒF &F : 0 


Il faut appliquer les conditions aux limites pour déterminer 
les fonctions analytiques ®, et W,. En particulier, sur la frontière 
inconnue C des zones élastique et plastique les contraintes doivent 
être continues. 

2. Solution de L. Galine {°?]. On s'assure aisément que la fonction 
plastique des contraintes F,, écrite ci-dessus pour le champ à symé- 
trie axiale, satisfait à l'équation biharmonique. Cette propriété 
permet d'élaborer une solution fermée élégante pour le problème 
envisagé à l’aide d’une représentation complexe (48.4). 

Introduisons une nouvelle fonction biharmonique : F = F, — F,, 
où F, est définie par la formule (48.3) et peut être représentée égale- 
ment sous la forme (rappelons que z — re'®): 


F,=kRe [2 (in2—+) |. (48.6) 
Il est évident que 


L'(F) = L(Fe) — L(F»p), M (F) = M (Fe) — M (Fp). 


Formulons les conditions aux limites pour la fonction F. Notons, 
tout d’abord, qu'à l'infini: 


L(F)=g-p, M(F)=q—p, 
L(F)= (+++) Fo= 2x (1+21n 2), 
M (Fp) = 2k À = 2he-250. 
Donc, à l'infini, L(F) et M (F) tendent vers les expressions 
L(F)=g+p—2k(1+2mT), 
M (F)=q—p—2ke-°9. 


Par suite de la continuité des contraintes, nous aurons sur le 
contour inconnu C: 


L(F)=0, M(F)=0. (48.7) 


Représentons maintenant le domaine élastique dans le plan z 
(c.-à-d. l'extérieur de C) sur l'extérieur du cercle unité y du plan £. 
Supposons alors que le point infiniment éloigné du plan z passe 
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au point infiniment éloigné du plan €. La fonction de représentation 
© (8) aura alors la structure 
3 == & (0) = cé + g (0), 


où cest une constante positive réelle et g (£) une fonction analytique 
en dehors du cercle y; on peut alors poser g (œ) = 0. 

La fonction de représentation peut ètre décrite par la série de 
Laurent 


O(E)=ct+ Y Fe (48.8) 
n={ 


où les coefficients a, sont réels par suite de la symétrie du contour 
C par rapport à l'axe des x. 
Introduisons les notations 


D (4) = Dilo (91, (6) = lo (b)l. 
Les formules (48.5) se réduisent alors à la forme: 


L(F)=4ReD (), 
_of °© - 
M(P=2[ 252 © +0]. 


Compte tenu du comportement de ZL (F) et M (F) à l'infini ainsi 
que des conditions (48.7) sur le contour y, on en vient aux conditions 
suivantes pour définir les fonctions ® (£), W (£), « (©): 


(48.9) 


Ô sur Ÿ, 


p+g—4k(s+in£—inlél) pour Ë—+ 00, (48.10) 


2[ FE © o+ro]- 


0 sur Ÿ, 


D PAYER ES qu = arg &, pour + oo. (48.11) 
Conformément aux conditions (48.10), la fonction ® (&) présente 
la structure 


D (£) = —kIn & + h (D), (48.12) 


où k (&) est une fonction analytique en dehors du cercle unité y 
et qui est limitée à l'infini; sa partie réelle étant nulle sur y, À (£) 
sera donc partout nécessairement nulle. Confrontant alors (48.12) 
avec la condition à l'infini, on aboutit à l’exigence 


p+g—4k (+ +in £)=0, 
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d’où il découle que 


C—=aexp PC +). (48.13) 


Ensuite, pour Ë —oo, on a wœ(Ë) = c&. w”(£) = c. Portant 
ces valeurs dans la condition (48.11), on obtient que pour & —+ 


2 [x £+v 0e] = q—p—2ke- its. 


Etant donné que 2kt/6 = 2ke-*im, il y aura alors à l'infini 


Y(O=TE. (48.14) 
Par hypothèse, on a sur le cercle unité y: 
_L@ # 
FO= SE T- (48.15) 
Vu que à — 1 sur le cercle unité, on aura sur y: 


(4 
&()=T+ D ant”. 
n=!{ 


Par conséquent, la condition (48.15) peut ètre représentée sous 
la forme 


Se | 
T+ D anbt= pu (0) PE. (48.16) 
n=Î 
Le deuxième membre est une fonction qui est analytique en 


dehors du cercle unité, sauf en un point infiniment éloigné où 
l’on trouve un pôle de premier ordre, car pour à —+ on a: 


—u (EL) FOE=ncE, x= TE. (48.17) 


Pour définir les facteurs de décomposition a, formons le produit 
de l'égalité (48.16) par &-"-1 (m = 1, 2, 3, ...) et intégrons suivant. 
le contour du cercle unité: 


Los S n'|f-m-1 — L ’ el +-m-1 
[T+3 ae ]enta- [fe @ov@ Era. 
Le théorème des résidus de Cauchy nous donne: 


| [+ > ant” | Cdi 2H; 
Ÿ n=1 

D'autre part, la quantité «°(£) W (£) £-" est une fonction 

analytique sur tout le plan en dehors de y; donc, l’intégrale prise 
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sur y doit être égale à l’intégrale prise sur le cercle de grand rayon, 
c'est pourquoi 
1 


4, -m 
mg | +0 OV)". 

[o1=00 

Calculant cette intégrale, on trouve que 
xc pour m— 1, 
Am —= 

to pour m> i. 

Ainsi, 
pd 
O(E)=c (c++) : (48.18) 


Comme on le sait, cette fonction représente l'extérieur d'une 
ellipse et la frontière C sera donc elliptique (fig. 141). Calculant 
conformément à (48.15) la fonc- 
tion Y sur le contour du cer- 
cle unité, on obtient : 

1+%xc 
LOL Z T2» ° 

Pour x —= 1, la contrain- 
te Tmax Sera égale à X à l’in- 
fini et l’ensemble du plan 
sera dans un état plastique. 
Il convient donc de considé- 
rer que x << 1; les pôles de Y 


D se trouveront alors à l’intérieur 
À) de y et W (Ë£) sera réellement 
Z régulière en dehors de #. 

À L'équation de l’ellipse C 

Le est de la forme 

€ Q5k es a 

TEE LT (1— x) — 
Fig. 141 


La solution est possible si 
la zone plastique entoure 
complècement l'ouverture. Cette condition est vérifiée pour 

c(Î— x) > a. 

Il en découle qu’il n’y a pas de grande différence entre les con- 
traintes p et q à l'infini. Dans le domaine élastique, les contraintes 
sont calculées d’après les potentiels trouvés O et Y. Renvoyant 
le lecteur à l’article de L. Galine, présentant une analyse détaillée 
du problème. citons quelques résultats des calculs du champ des 
contraintes pour le cas p — 2,4k et q — 3,0k. Les demi-axes 
de l’ellipse y seront respectivement égaux à 3,04a et à 1,64a. Le 
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long des axes des x, y, les courbes de distribution de l'intensité 
des contraintes tangentielles sont tracées en lignes pleines (fig. 141). 
Le cercle de rayon 2,72a, qui est la ligne de partage dans le problème 
élasto-plastique à symétrie axiale (pour p — q — 3k), est montré 
en pointillé à titre de comparaison; la distribution de l'intensité 
des contraintes tangentielles le long du rayon vecteur est tracée 
également en pointillé. 


3. Considérations finales. Dans la solution exposée ci-dessus, on utilise 
largement la propriété de biharmonie de la fonction des contraintes dans la 
zone plastique confinant à l'ouverture circulaire. Pour certaines conditions 
supplémentaires, la solution de L. Galine est généralisée pour le cas du milieu 
plastique non homogène (A. Kouznetsov) et pour celui du champ thermique 
non uniforme (V. Fomine). La méthode de solution approchée des problèmes 
élasto-plastiques pour le plan à fente a été développée par P. Perline dans 
l'énoncé inverse (pour une zone plastique donnée). Les methodes de la théorie 
des fonctions de la variable complexe sont appliquées également dans les publi- 
cations récentes de G. Tchérépanov; on notera par ailleurs que la condition 
de biharmonie de F, n'y est pas utilisée. 


49. ÉCOULEMENT PLASTIQUE PERMANENT. 
ÉTIRAGE D'UNE BANDE 


1. Ecoulement plastique permanent. Dans les paragraphes précé- 
dents (40 à 47), on a envisagé les problèmes relatifs à l’évaluation 
de la portance, qui sont liés aux problèmes de la résistance des 
constructions. On a pu de la sorte se borner à l’étude des petites 
déformations. 

Un autre domaine important de l’application de la théorie de 
la plasticité est celui qui se rapporte à l’analyse des processus techno- 
logiques continus de traitement des métaux par pression (laminage, 
étirage, extrusion, usinage, etc.) qui sont d’un usage courant dans 
l’industrie. Les faits les plus intéressants y sont la prévision de 
forces nécessaires à la réalisation du processus de traitement donné 
et l’analyse des déformations connexes. Il est naturel de supposer 
que, dans les problèmes de ce type, les contraintes et les vitesses 
restent invariables en chaque point fixe de l’espace. 

En guise d'exemple, nous envisagerons l’étirage d’une bande 
(fig. 142). Cette dernière, d'épaisseur initiale Æ, est tirée à une 
vitesse constante U à travers une fente rigide de plus en plus étroite 
(matrice); par suite des déformations plastiques subies par la bande 
lorsqu'elle passe à travers la fente, son épaisseur diminue jusqu’à 
la valeur À et sa longueur augmente en conséquence ; la partie de la 
bande qui se trouve à gauche de la matrice se déplace à une vitesse 
constante V << U. Les champs de vitesses et de contraintes ne chan- 
gent pas avec le temps (sont stationnaires) ; enfin, on peut considérer 


les parties de la bande éloignées de la matrice comme non déforma- 
bles. 


13—-0653 
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Un exemple de pressage (ou refoulement) d’une feuille d’un 
container passant par une fente (matrice) est montré sur la figu- 
re 1443, a. A la différence du cas précédent, l’effort (pression) y sera 


Fig. 142 


appliqué à la partie large de la feuille. Une feuille de métal d'épais- 
seur h s'écoule de la fente. Les zones de déformation plastique sont 
hachurées sur la figure 143, a. 

Le phénomène de pressage présente de nombreuses variétés. 
Un exemple de pressage inverse (poinçonnage) est montré sur la 


LL LT LTD L D LOL IDR 


LCL CL LIT II 007 


Z 


NN 


a) 6) C) d) 
Fig. 143 


figure 143, b. Il réside en ce qu'un outil rigide (poinçon) ‘enfonce 
dans le métal qui se trouve dans un container. Le métal s’écoule 
alors vers le haut de part et d'autre du poinçon. FR 

Le laminage, couramment utilisé dans diverses modifications, 
présente une grande importance. La variante la plus simple du lami- 
nage est montrée sur la figure 143, c. Les cylindres tournant en sens 
inverse entraînent une feuille d'épaisseur Æ et l’aplatissent jusqu’à 
l'épaisseur k. 

On peut également considérer les différents procédés d'usinage 
(tournage, rabotage, perçage, etc.) comme un écoulement plastique 
permanent. Le schéma du traitement d’une surface plane est montré 
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sur la figure 143, d. Le copeau d’une épaisseur Ô se déplace suivant 
la face d'attaque de l'outil. La zone de déformation plastique (hachu- 
rée sur le dessin) est localisée au voisinage immédiat de l’arête 
tranchante de l’outil. Dans toutes les autres parties de la pièce et 
du copeau on peut considérer le métal comme rigide. 


L'analyse des différents procédés technologiques, fondée sur les solutions 
du problème plan, occupe une place importante dans les monographies de 
R. Hill [47]. V. Sokolovski {#], W. Prager [*], ainsi que dans de nombreux 
articles publiés dans les revues périodiques. 

Les problèmes de l'écoulement plastique permanent sont étroitement liés 
aux particularités des procédés technologiques et doivent faire l’objet d’un 
examen spécial. Notons que les méthodes approchées (unidimensionnelles) 
du calcul des phénomènes continus ont reçu un développement considérable. 
Nous mentionnerons ici les livres de Hoffmann et Sachs Le et de A. Tomlionov 
[5°], consacrés au calcul des différents procédés technologiques relatifs au trai- 
tement des métaux par pression. On peut y trouver aussi des références biblio- 
graphiques complémentaires. 


Revenant au cas général, nous notcrons que le domaine, occupé 
par le milieu, se divise en zones rigide et plastique; le schéma du 
corps rigide-plastique est parfaitement applicable puisque les défor- 
mations plastiques sont grandes. Les grandes déformations sont 
liées au développement de l’écrouissage; cependant, on part en 
général du schéma d'écoulement parfait en prenant une valeur 
moyenne quelconque pour la constante 4. Il y a une bonne concordance 
entre les résultats expérimentaux et théoriques pour les procédés 
de traitement des métaux à froid lorsque l’écrouissage est négli- 
geable, et la différence maximale entre les efforts calculés et expéri- 
mentaux est de 10 %. 

Dans les procédés de traitement des métaux à chaud, les variations 
de température exercent une grande influence et les données expéri- 
mentales peuvent différer ici notablement de celles théoriques. 

Dans la plupart des problèmes téchnologiques de l'écoulement 
plastique permanent on a affaire aux conditions de contact aux 
limites. Il est généralement difficile de deviner la distribution de la 
pression sur les lignes de contact. On n’y parvient que dans les 
cas les plus simples (en particulier, quand les lignes de contact avec 
l'outil sont des droites). En général, on doit d’ailleurs envisager 
conjointement les équations pour les contraintes et les vitesses 
(cf. paragraphe 51). 

Le problème portant sur l’étirage d’une bande passant par une 
matrice conique lisse est examiné plus bas; la méthode semi-inverse 
s'avère ici efficace. 

2. Etirage d’une bande. La bande (d'épaisseur initiale H) est 
tirée à une vitesse ÜU à travers une ouverture (une matrice) rigide 
et lisse rétrécissante. La bande éprouvera alors une déformation 
plastique dans le domaine contigu à la matrice, et l’épaisseur de 
la bande décroîtra jusqu’à la valeur h. L'’angle entre les plans de la 
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fente est égal à 2y (fig. 142). À une certaine distance de la fente, les 

parties de la bande se déplacent à la manière d'un solide aux vitesses 

U et V. Par suite de l’incompressibilité du matériau la vitesse 
h 

V = 7 VU: 

Pour des raisons de simplicité on néglige le frottement (il est 
facile de tenir compte de la force de frottement constante) et la 
contrainte de contact sera donc normale à AB. Admettons que la 
pression uniforme p agit le long de AB et montrons que toutes les 
conditions seront alors satisfaites. 

Le triangle ABC est alors le domaine de l’état de contrainte 
homogène; raccordons les champs centrés ACD et BCE Île long 
de AC et BC, les angles @ et 1 étant encore inconnus. L'état de 
contrainte dans ces domaines dépend de la pression cherchée p. 
Pour le quadrilatère CDOE,, on a le problème caractéristique initial 
selon les données sur les lignes de glissement CD et CE. Pour des 
raisons de symétrie, le point © se trouve sur la ligne axiale de la 
bande, tandis que les lignes de glissement coupent l'axe sous un 
angle de 45°. Ces conditions déterminent les valeurs des angles @, +. 
En particulier, il découle de la deuxième condition que 


V=d—. (49.1) 

En effet, dans le triangle ABC on a 0 — — 5. — Y, quant à la 
valeur de la pression moyenne, on la désigne par ©’; les PRAneUtes 
E, n sont constants et égaux respectivement à E” — ++ r PV 
n° =D Ensuite, dans le domaine ADC, on a n — 
— const —n'; le long de AD on a 6 — Tr y — w,et la pression 


moyenne est constante; désignons-la par og”. Comparant la valeur 
correspondante de n à la valeur de n° écrite ci-dessus, on trouve 
o” 0” 


ZE = 2% — Ÿ- Il y aura E, = + + + +v+9 au point D. 
De manière analogue, pour le domaine BCE. on a È — const — E”, 


sur BE la pression moyenne est Se = _. + a et la valeur du para- 
mètre n au point ÆE sera égale à ne — D +V— — y + 
Finalement, au point © on a 6 — + et _ pression inconnue est 


désignée par 6,. Les valeurs correspondantes des paramètres E, n 


en © seront E, — + fé: — D. Mais le long de ADO 
E — const et le long de BEO n = const, par conséquent, E, — 


= Eh, No — 1e. d’où découle immédiatement la relation (49.1). 
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Dans n'importe quelle section de la bande, à droite de BOB, 
la somme des composantes horizontales de la contrainte est égale 
a un effort d'étirage inconnu P ; à gauche de AO”, cette somme 
est égale à zéro, car la partie gauche de la bande ne subit pas l’action 
des forces extérieures. Il est aisé de voir que 


P = p (H — h). 


On trouve la pression cherchée p et un des angles (@ par exemple) 
d’après les conditions suivant lesquelles la somme des composantes 
horizontales des contraintes est nulle suivant la section AO” 
et le point O se trouve sur la ligne 
axiale. Cela nécessite des calculs nu- 
mériques, car la solution pour le qua- 
drilatère ODCE est obtenue par inté- 
gration numérique. Les résultats des 
calculs pour divers angles y et rap- 


h ., ?” L 
ports— sont cités dans l’ouvrage de 


Hill et Tupper. Une des relations 
construites (pour y — 15°) est mon- 
trée sur la figure 144; l'effort d'éti- 
rage croît à mesure que l’on augmente 
la compression de la bande. 

Montrons maintenant que le champ 
des vitesses s'accorde avec le champ 
des contraintes envisagé. Les vitesses 
des parties rigides étant données, les composantes normales de la 
vitesse seront continues et, donc, connues le long de ADO et BEO. 
D'après ces données. on détermine sur DO et EO le champ des vites- 
ses dans le quadrilatère ODCE. Ensuite, on trouve les vitesses 
dans les champs centrés et enfin dans le triangle À BC. Les compo- 
santes normales de la vitesse sont évidemment constantes le long 
des droites AD et BE; alors, conformément à (38.7), les compo- 
santes de la vitesse uw et v sont constantes le long de chaque 
droite de glissement dans les champs centrés et w et v sont 
donc constantes sur AC et BC, mais alors en vertu de (38.6), 
les vitesses &# et v sont constantes partout dans le triangle 
ABC. 

Les équations du champ des vitesses sont fondées sur la condi- 
tion d’incompressibilité; grâce à la relation VA = Uh entre les 
vitesses des parties droite et gauche de la bande, le courant de la 
masse passant par ADO est égal au courant passant par BEO et, 
par suite, le courant passant par AB doit être nul. La vitesse étant 
constante dans le triangle ABC, elle est dirigée le long de la ligne 
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de contact AB (!), ce qui est une condition nécessaire de la régularité 
du champ des vitesses. 

Notons que la composante tangentielle de la vitesse est discon- 
tinue le long des lignes de glissement ADO et BEO. 

La solution trouvée est valable si, pour chaque Y, la compression 


relative u n’excède pas une certaine valeur. Comme le montre 


clairement l’image géométrique, on aura un maximum pour @ = 0, 


__ 


Fig. 445 Fig. 146 


quand le quadrilatère ODCE dégénère en un point O (fig. 145). 
Dans ce cas la solution est élémentaire et 
P__2(1+y)siny 
2kh — 1+2sny : 
La déformation du réseau initialement carré, calculée pour o = 0, 
v = 15°, F = 0,66 d’après le champ des vitesses déterminé, est 
montrée sur la figure 146. La grandeur 24h est égale à la charge 


limite pour la traction uniaxiale d’une bande lisse de largeur z. 
L'étirage est réalisable si P << 24h (sinon une rupture se produira 
dans la partie droite de la bande), d’où y sin y < _ , C.-à-d. y < 
T 42°27! = V1: 
Notons que nous avons pour le champ représenté sur la figure 145 
la relation suivante: 
h 1 


H° 1+2siny 
L] e } « e # e e Ld 
Si y< y1, mais 7 excède la valeur citée, la construction envisagée 


dans ce paragraphe est impossible ; dans ce cas, la solution aura une 
autre forme. 


(1) On peut ne pas supposer que la pression est uniforme; on voit aisément 
que la condition pour la vitesse sur AB n'est vérifiée que pour des lignes AC 
et BC rectilignes, mais alors la pression sur AB sera constante. 
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97 50. ÉCOULEMENT PLASTIQUE TRANSITOIRE 
À SIMILITUDE GÉOMÉTRIQUE. ENFONCEMENT DU COIN 


1. Ecoulement plastique transitoire à similitude géométrique. 
A la suite des travaux de Hill, Lee et Tupper [?: 17], nous envisage- 
rons une classe de problèmes relatifs à l’écoulement plastique tran- 
sitoire, se prêtant à une analyse relativement simple. Il s’agit de 
problèmes dans lesquels le domaine plastique se transforme de sorte 
que sa configuration conserve tout le temps une similitude géomé- 
trique à une position initiale quelconque. Les exemples les plus 
simples sont les problèmes de la dilatation des cavités cylindrique 
et sphérique dans un espace illimité, les dimensions initiales des 
orifices étant nulles; on donne ci-dessous la solution du problème 
sur l’enfoncement du coin. 

Dans les problèmes de ce type, la déformation commence par un 
point ou par une ligne et le milieu n’est pas limité ne fût-ce que 
dans une seule direction. 

2. Enfoncement d’un coin dur. Envisageons le problème de l’enfon- 
cement d’un coin dur (indéformable) symétrique dont l’angle d’ouver- 
ture est de 2y dans le milieu rigide-plastique limité par un plan. 
Le frottement à la surface de contact est absent (la surface est graissée). 


Domaine 
plastique 


Domaine rigide 


Fig. 147 


Le milieu est refoulé de part et d'autre du coin lorsque celui-ci 
s'enfonce dans ce milieu, l’image de la déformation ayant l'aspect 
qui est schématiquement montré sur la figure 147. Le domaine 
hachuré ABC se trouve dans l’état plastique. Avec une approxima- 
tion satisfaisante la ligne frontière AC est confondue avec une droite. 
Le champ de glissement peut être alors construit comme suit (fig. 148). 
Supposons que le long de AB la pression de contact p est constante: 
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alors, comme le montrera clairement l’analyse ultérieure, toutes les 
conditions du problème seront satisfaites. Dans les triangles ABD 
et AEC, on aura alors un état de contrainte homogène. Désignons 
par h la profondeur de pénétration OB, par ! la longueur de la généra- 
trice AC (qui est égale à AB en vertu de l'égalité des triangles ABD 


Fig. 148 


et ACE); la pression p et la longueur ! sont des inconnues. Les 
domaines de l’état de contrainte homogène sont réunis par le champ 
centré ADE dont l'angle d'ouverture est . 


Dans le triangle ABD on a 6 — . — y, et la pression moyenne 


> 


sera désignée par ©”; le paramètre £ y sera constant et égal à £” — 


= 5-7 +7 Dans le triangle ACE on a = ——y+ ®, 
o — —k et le paramètre Ë est constant et égal à E” — — _ = . + 


> 


+ + — p. Dans l’ensemble du domaine plastique £ = const, par 
conséquent, E” — E”, d’où l’on obtient: 


og = —k (1 + 29). (50.1) 


La ligne AC forme l’angle ÿ — œ avec l’axe horizontal ; conformément 
au dessin 


L cos y — hk — l'sin (y — vw). (50.2) 

Ici, y, k sont des grandeurs données, la dernière relation établit 

donc une liaison entre / et @. Finalement, en vertu de l’incompressi- 

bilité du milieu, les aires des triangles OBG et ACG sont égales. 
c.-à-d. 

k? tg y — (Lcos y — h) [L cos (y — p) + (L cos y — h) tg y]. (50.3) 

Eliminant //h entre les équations (50.2) et (50.3) et opérant des 
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simplifications, on obtient la relation 


2y = p + arc cos tg (++) 
déterminant . 
La pression p étant l’une des contraintes principales, elle sera 


donc égale à o’ —k (paragraphe 31), c.-à-d. 
p = —2k (1 + 9). (50.4) 


Dans la direction de l’axe des z, l'effort complet rapporté à l'unité 
de longueur du coin est égal à 


P = 2plsiny 


et représente la fonction de l’angle y et de la profondeur de péné- 
tration À. La variation de p en fonction 
de y est montrée sur la figure 149. 
Passons à l'analyse du champ des 
vitesses. Il est connu (paragraphe 38) que 
la vitesse v est constante le long de cha- 
cune des droites B; mais la composante 
normale de la vitesse étant nulle sur la 
ligne de partage BDEC (la zone rigide 
du milieu est au repos), on aura v — 0 
partout dans le domaine plastique. L’au- 
tre composante de la vitesse est u — 
—c—+vwb(p) dans le champ centré et = 
u = u (B) dans les triangles de l’état de 60 
contrainte homogène; il est évident que 
la vitesse u est constante sur chacune 
des lignes & (constituées de segments de 
droites et d’arcs circulaires). Soit V la vitesse de pénétration du 
coin; projetant alors les vitesses V et u sur la normale à la ligne 


de contact AB, on trouve u — V 2V sin y. c.-à-d. que la compo- 
sante de la vitesse w est constante en chaque point du domaine 
plastique. Vu que v— 0, le module du vecteur vitesse est constant 
et égal à Y 2 V sin Y. 

Il est difficile de définir directement la trajectoire d’une particule 
du milieu d’après le champ des vitesses trouvé, car ce dernier n'est 
pas fixe (à la différence du cas de l’écoulement permanent) et il 
faut tenir compte de Ia dilatation continue du domaine plastique et 
de la variation du champ des vitesses qui en découle. 

Cette difficulté est surmontée à l’aide d’une transformation 
assez simple utilisant la condition de dilatation similaire du domaine 
plastique. 

Soit r le rayon vecteur d’une particule quelconque par rapport 
à l’origine des coordonnées © pour une profondeur de pénétration . 


Fig. 149 
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Envisageons le plan IT* sur lequel à un certain point M correspond 
le point M* qui est défini par le rayon vecteur 


r=ir. (50.5) 


Vu la condition de similitude, le domaine de la déformation 
plastique sur le plan II* ne varie pas avec l'accroissement de À 
et la profondeur de pénétration du coin reste toujours égale à l'unité. 
Pour cette raison l’image fixée sur le plan IL* est appelée diagramme 
unitaire (fig. 150). Avec l'introduction du coin dans le milieu la 


‘Fig. 150 


particule M subit un certain déplacement. L'ensemble de la situation 
étant déterminé par la profondeur croissante k de la pénétration, 
on peut considérer cette profondeur comme un « temps ». La « vites- 
: P . dr 
se» du point M sera alors égale à v — FT 
Le mouvement de la particule M dans le plan physique implique 
le déplacement du point figuratif M* sur le diagramme unitaire 


à la vitesse v* — _ Par exemple, si dans le plan physique la 


particule M est immobile (+ — const), alors sur le diagramme 
unitaire r* décroit de façon inversement proportionnelle à h. 
La dérivation de (50.5) par rapport au « temps » k donne 


D = —(r—5). (50.6) 


Ainsi. la vitesse du point M* est dirigée du point M* vers le point 
dont le rayon vecteur est & et que nous conviendrons d'appeler le 
foyer. La valeur de la vitesse v* est déterminée par le rapport de 
la distance entre le point figuratif M* et le foyer (« distance focale ») 
à la profondeur de pénétration . 
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Comme nous l’avons déjà noté, dans le problème en question 
J P 


le vecteur vitesse a une longueur constante de V 2V sin y. Par la 
suite, pour des raisons de simplicité nous considérons que V — 1; 
si V1, les résultats définitifs changeront de façon proportionnelle. 


Les foyers se trouveront alors sur un cercle de rayon V2 sin y centré 
en O*. La direction du vecteur vitesse v variant très peu, de la 
direction B*D* dans le triangle A*B*D* à la direction E*C* dans 
le triangle A*C*E*, on obtient sur le diagramme unitaire un arc 
de cercle F,F, avec les rayons O*F, et O*F, parallèles à E*C* 


et B*D* respectivement. Le segment O*F., égal à V2 sin y, fait 


un angle de . avec la ligne A*B*. 


Examinons l’image de la trajectoire de la particule M sur le 
diagramme unitaire. Tant que la ligne de partage BDEC qui s’avance 
n'aura pas atteint M, la vitesse v — 0 et. conformément à (50.6), le 
point figuratif M* se déplace en ligne droite vers le centre O* jusqu’à 
l'intersection avec la frontière B*D*E*C*. Le caractère du mouve- 
ment ultérieur du point figuratif dépend de la position du point 
d'intersection de cette frontière. Il convient de distinguer trois cas. 

Dans le premier cas (ligne Z en pointillé), l’intersection affecte 
un secteur de la frontière E*C* ; la vitesse w étant constante dans 
le domaine ECA, le point figuratif dans E*C*A* se déplace suivant 
une droite vers le foyer F, jusqu’à l’intersection de la ligne A*E#*. 
Dans le secteur A*E*D*, la vitesse v est variable, le foyer se déplace 
suivant l'arc de cercle de F, à F, et la trajectoire s’infléchit. Après 
avoir traversé la ligne A*D*, le point figuratif se déplace de nouveau 
suivant une droite mais cette fois vers le foyer F.. 

Dans le deuxième cas (ligne ZI), c’est l’arc de cercle D*E* qui 
est coupé; dans le secteur A*£*D* ]a trajectoire s’infléchit ; apres 
avoir franchi la ligne A*D* Île point figuratif se déplace suivant 
une droite vers le foyer F.. 

Enfin, dans le troisième cas (ligne Z11) où on traverse le secteur 
B*D*, nous avons un mouvement simple dirigé suivant une droite 
vers le foyer F.. 

Dans le triangle D*B*F,, le matériau, qui occupait tout d’abord 
le domaine B*D*O*, se déplace dans la direction de O*F.,. De 
manière analogue, dans le triangle A*E*C* le matériau, qui se 
trouvait initialement dans le triangle G*E*C*. se déplace dans 
la direction de O*F, (notons que A4*G* || O*F,). Dans ces domaines 
il se produit la déformation de cisaillement pur, parallèle à B*D* 
et à £*C* respectivement. 

Le matériau occupant au début le domaine E*D*O*G* subit 
une déformation complexe et passe dans le quadrilatère E*D*A#F.. 
La déformation d’un réseau initialement carré peut être calculée 
à l’aide du diagramme unitaire. Il faut pour cela trouver la position 
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finale (pour une profondeur de pénétration h) d’un angle initialement 
droit caractérisé dans l’état initial par le rayon vecteur r,. Soit 


RAT 
Fig. 151 


ho << hk une certaine valeur pour laquelle la frontière de la zone plasti- 
que atteint le point »,; le point figuratif correspondant M sera 
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à partir du point M* le long de la trajectoire lorsque le coin atteint 
la profondeur hk et F'(s) la distance focale; alors d’après (50.6) 


s 
Li h = | ds 
ho  J F(s) ? 
Ù 


étant donné que la valeur de la vitesse du point figuratif est égale 
, ds 
à 


dh 
La relation obtenue définit s comme la fonction de = et. par 
conséquent, le rayon vecteur de la particule M est égal à r=hr*. 
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Dans les triangles D*B*F, et A*C*E®%, l'intégrale est facile à cal- 
culer, car on y a F (s) — d — s, où d est la distance respective entre 
le point M et les foyers F,. F;; ici 


h d 


ho ds" 


Dans le quadrilatère E*D*O*G*. 
on trouve l'intégrale par des méthodes 
numériques. La déformation d'un 
réseau initialement carré, calculée 
pour yÿ— 30°. est montrée sur la 
figure 151; on y voit bien les trois 
zones de déformation envisagées plus 
haut. On peut les distinguer égale- 
ment sur la photo (fig. 152) d'un réseau 
déformé que l’on obtient en enfonçant 
un coin d'acier graissé dans du plomb. Fig. 153 
Les points expérimentaux confirment 
la relation théorique (ligne pleine de la figure 153) entre le para- 


mètre de pénétration 5 et l'angle y. 


#4 


NON © © à NN 


J0* 20° 0° 7 


D'autres problèmes de l'écoulement transitoire à similitude géométrique 
(pénétration en biais d'un coin dur, écrasement d'un coin plastique par un 
plan rigide, enfoncement d'un poinçon arrondi, etc.) ont été étudiés par Hill 
et d’autres auteurs [*]. 


#k..51. SUR LA CONSTRUCTION DES CHAMPS DE CONTRAINTES 
ET DE VITESSES HARMONISÉS 


1. Sur la méthode semi-inverse. La méthode semi-inverse a été 
appliquée plus haut pour résoudre les problèmes rigides-plastiques. 
On a défini au début le champ de contraintes en devinant les condi- 
tions aux limites manquantes pour les contraintes. L'application 
de ce shéma pour les problèmes de contact est en général difficile. 
Un tel choix est néanmoins réalisable si les lignes de contact sont 
des droites et si l’on pose des conditions simples sur ces dernières 
(absence de frottement ou contrainte tangentielle constante). 

Des exemples de tels problèmes de contact sont cités dans le 
paragraphe 45 (enfoncement d’un poinçon plat pour une pression 
considérée comme constante), le paragraphe 47 (étreinte d’une couche 
entre deux plaques ; on considère que la pression est constante sur 
le secteur OB, fig. 134) et le paragraphe 49 (problème relatif à l’étirage 
d'une bande; la pression est supposée constante sur la surface de 
l'outil). 

La méthode semi-inverse est inefficace si le contact s'exerce le 
long d’une ligne courbe, car il est pratiquement impossible de prédire 
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exactement la distribution des contraintes de contact. On peut 
parfois calculer ces contraintes en résolvant le problème mixte. 
En général, on utilisera le procédé de la construction conjointe 
des champs de contraintes et de vitesses, qui est indiqué dans les 
ouvrages de B. Drouianov [°°] et V. Sokolovski [150], 

2. Construction des champs de contraintes et de vitesses harmonisés. 
On suppose que, sur le plan physique x, y, on peut indiquer la 
structure du champ de glissement ; à cette dernière répond une cer- 
taine image sur le plan des caractéristiques £, 1. On construit tout 
d’abord le champ de vitesses. Les composantes de la vitesse v et v 
satisfont aux équations (38.10) 


? 1 
———v=0, 240. (51.1) 


Les lignes qui séparent le domaine plastique des domaines rigides 
sont des caractéristiques. Les vitesses de mouvement des parties 
rigides étant données, et la pente de la normale à la ligne de partage 


étant calculée à l’aide de 0 — _ (n —Ë), on connaîtra les compo- 


santes normales de la vitesse («4 ou v) le long de la ligne de partage. 
Bien que le réseau des lignes de glissement ne soit pas connu sur le 
plan physique x. y, on peut, sur la base des données indiquées. 
trouver les fonctions u =: u (£, n), v — v(£. n). Les conditions 
aux limites pour les vitesses sur la ligne de contact seront alors 
redondantes et permettront de trouver sur le plan Ë, n l’image de la 
ligne de contact. Connaissant x et y le long de cette ligne, on connaît 


donc également les « coordonnées » zx, y (cf. paragraphe 33). 
Pour x, y, nous avons les équations différentielles (33.3) 


+ y=0. (51.2) 


Connaissant les valeurs limites x, y le long de l'image de la 
ligne de contact on peut en fin de compte trouver les fonctions 


z, yet, par conséquent x. y, c.-à-d. le réseau des lignes de glisse- 
ment sur le plan physique. 

En guise d'exemple, envisageons le schéma de la solution du 
problème sur l’enfoncement d’un poinçon convexe lisse dans une 
couche plastique qui se trouve sur un soubassement lisse [150]. On 
négligera le flambage de la surface de la couche au voisinage du 
poinçon. Celui-ci pénètre dans le matériau à la vitesse Ÿ ; les domaines 
latéraux rigides s’écartent à la vitesse U. La construction proposée 
du champ de glissement est montrée sur la figure 154. La représen- 
tation de ce champ sur le plan des caractéristiques E, n est donnée 
sur la figure 155. 

Le long de la ligne de partage O0A,B,C (ou OA°B;C") la compo- 
sante normale de la vitesse est continue et on la calcule moyennant 
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U et l'angle 0 — _ (n — Ë). Ainsi, le long du segment de la caracté- 


ristique OA4,B,C0 (ou OA;B,C;) la composante de la vitesse x (ou &) 
est connue. En résolvant successivement les problèmes caractéristi- 
ques pour les équations (51.1), on trouve u = u (E, n),v = v{(£, n) 
dans le domaine OC,C:B:C,C;O (fig. 155). 


Fig. 154 Fig. 155 


Le long de la ligne de contact C”’C, la composante normale dela 
vitesse est égale à v, — —V sin o ov 


u — vu = V sin . (51.3) 


Mais la contrainte tangentielle étant nulle sur la ligne de contact, 
les lignes de glissement s’approchent du contour sous des angles 
de ++ et g = 0— Ÿx = + (n — E) — Êr. La condition (51.3) 
définit alors, sur le plan caractéristique, la représentation de la 
ligne de contact par la courbe C:B,C, ; les points C’ et C se reflètent 
sur les segments C;C; et CC. Les équations de la ligne de contact 
z—=x(p), y =7y (p)_étant données, on peut calculer les valeurs 
limites des fonctions x, y (cf paragraphe 33) le long de CC:B:C;Co. 
Dans le domaine C°4,C;, les fonctions x. y sont définies par la solu- 
tion du problème de Cauchy d’après les données sur l’arc C'B;C;. Pour 
les autres domaines nous aurons les problèmes caractéristiques. 

ÏJ1 convient de noter que l’on ne pourra trouver la solution que 
dans le domaine 0A,B,CB,A,0 ayant recours aux conditions sur l'axe 
de symétrie Oy. Les problèmes aux limites pour les équations (51.1) 
et (51.2) peuvent être résolus par différents procédés. La plus simple 
sera la méthode des différences finies de Massot. Les fonctions «. v;: 


z, y satisfont à l'équation des télégraphistes. La solution analytique 
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des problèmes aux limites correspondants peut être obtenue égale- 
ment à l’aide de la formule de Riemann. 

Pour ce qui est des détails des calculs, le lecteur pourra les trouver 
dans les ouvrages cités plus haut. 


Exercices du chapitre V 


1. Soit n = const = 1, dans un domaine quelconque (état de contrainte 
simple); une des familles des lignes de glissement est la famille des lignes 
droites. Trouver l'équation de la deuxième famille des lignes de glissement 
(en tant que famille des lignes orthogonales). 

2. Ecrire les formules nécessaires pour calculer les champs de glissement 
et de vitesses en prenant la pente de la corde selon la valeur de 0 au point 
d'origine. 

3. Trouver la charge limite pour le coin symétrique (2y) à sommet tronqué, 
soumis à une pression uniforme sur l'élément de cisaillement (« écrasement du 
tranchant obtus »). 


Réponse. pe — 2k (4 HE y 


4. Trouver le moment fléchissant limite pour une bande affaiblie par des 
fentes angulaires disposées symétriquement (paragraphe 42,4), pour le champ 
du premier type. 


Réponse. Ma = M (: +5—v). 


5. Trouver la charge limite à la flexion pour une console cunéiforme courte 
sollicitée par une force (paragraphe 43,4); on se bornera à examiner le champ 
de glissement du PE type. 

6. Déduire la formule (41.2) pour la charge limite à la traction d'une bande 
à fentes angulaires. 

7. Déduire la formule (41.5). 

8. Trouver la charge limite pour une bande tendue munie de rainures 
angulaires profondes à base circulaire, ménagées symétriquement. 

| 9. Trouver la charge limite pour une bande tendue munie de fentes rectan- 
ulaires. 
10. Construire dans le problème sur la compression d’une couche un réseau 
de glissement dans le domaine ABCB” (fig. 134) après avoir divisé l'arc AB 
en un petit nombre (4 à 5) de parties. 
11. Calculer le champ de glissement dans le problème de l’étirage d’une 


bande pour le cas 1 + = 0,2, y = 15°. Diviser les arcs circulaires DC et 
CE en un petit nombre (3 à 5) de parties. 

12. Trouver la charge limite à la flexion d’une console limitée par des 
arcs de cercles de rayon R (fig. 123) pour le champ de glissement de deuxie- 
me type. 

13. Idem, mais à condition que l’une des faces de la console soit rectiligne. 

14. Trouver la charge limite à la flexion d’une console (fig. 118) sollicitée 
par une pression uniformément répartie sur la face supérieure (les champs seront 
asymétriques par rapport à l’axe des x et analogues aux figures 119, 120). 

15. Touver la charge limite pour un demi-anneau circulaire (0 < q < x), 
fléchi par des forces P qui sont tangentes aux extrémités @ = U, p = x. 


CHAPITRE VI 


ÉTAT DE CONTRAINTE PLAN 


52. ÉQUATIONS DE L'ÉTAT DE CONTRAINTE PLAN 


1. Etat de contrainte plan. Dans ce cas les composantes de la 
contrainte O,, T+:, T7: (dans le système de coordonnées x, y, 2) 
sont nulles et les composantes 6,, 6,, T., sont indépendantes de la 
coordonnée 2. 

L'état de contrainte plan est réalisé de façon approximative 
dans une plaque mince qui se déforme sous l’action des forces se 
trouvant dans son plan moyen. Com- 
parées aux autres composantes, les 
composantes de la contrainte ©., T.:, 
T,-: Sont petites, car les faces latéra- 


les de la plaque z — + ne sont pas 


chargées et l’épaisseur k de la plaque 
est petite par rapport aux dimensions 
transversales. Pour cette même raison, 
les contraintes 6,, 6,, T;y Changent 
peu suivant l’épaisseur de la plaque. 
Par la suite, on désignera par ©0,, o,, Fig. 156 
Try les valeurs moyennes des compo- 
santes correspondantes de la contrainte, prises sur l'épaisseur, tan- 
dis que les composantes ©, T.:, Ty: SONt considérées comme nulles. 
Dans ces conditions, les équations différentielles d° équilibre 
de l’élément de la plaque (fig. 156) hk dr dy, pour une épaisseur 
constante et en l’absence de forces de volume, ont la forme: 


Ôxz ‘ y . nu 


ee) (52.1) 


2. Equations de l’état de contrainte plan pour la condition 
d'écoulement de von Mises. Dans le cas envisagé la condition de 
von Mises prend la forme 


OX + 07 — 0x0 + 312, = 05 = 3k, (52.2) 
6—0053 


os 
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ou bien dans les axes principaux 
0 + O5 — 0109 — O$e 


La constante k est égale à la limite d'écoulement pour un cisail- 
lement pur T.. 
La dernière équation représente dans le plan 0,, 0, une ellipse 


inclinée sous un angle de _. vers les axes des coordonnées (fig. 157) 


et découpant sur ces axes des segments ©6,, la valeur des contraintes 
principales ne pouvant être 


supérieure à = oO, — 2k. Les 


demi-axes de l’ellipse sont res- 
pectivement égaux à V 20, et 
V 2x. 

Lorsque les déformations plas- 
tiques sont évoluées, on peut 
négliger les composantes de la 
déformation élastique dans les 
équations de l’écoulement plasti- 
que et partir des relations de 
Saint-Venant — von Mises (13.12) 

Fig. 157 pour le corps rigide-plastique. 

Dans le problème en question, 

on peut écrire ces relations sous la forme (v, et v, étant indé- 
pendants de 2): 


dt dy dv» F dy 
0 = 0 0. (52.3) 
20x— y 20} —0x Otey ° a: 


On a maintenant, conjointement avec les équations d’équilibre 
(52.1) et la condition d'écoulement (52.2), un système de cinq équa- 
tions pour cinq fonctions inconnues O4. ©, Treyr Uxr Vy- 

3. Equations de l’état de contrainte plan pour la condition d'écou- 
lement de Tresca — Saint-Venant. Les contraintes tangentielles 
maximales se développent sur les différents éléments de surface en 
fonction du signe des contraintes principales 0,, 6.. Si 0,, 0. sont 
de signes opposés, la contrainte tangentielle maximale, comme dans 
le cas de la déformation plane, est égale à 


| | = 
Tmax — T7 | O1 — Os | = T7 V (0x — 0j) + 4Tiy 


et s'exerce sur les éléments de surface normaux au plan x, y et 
divisant en deux l'angle fait par les axes principaux 6,, O2 
(fig. 158, a). On aura alors deux familles orthogonales de lignes de 
glissement sur le plan zx, y. 
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Si, par contre, 01, ©, sont du même signe (par exemple 6, >—>0, 
Ce >>0 avec 01 02), la contrainte tangentielle maximale sera 
égale à 


Tmax — 7 O1 


et agira sur les éléments de surface parallèles à l’axe ©, et inclinés 
sous un angle de _. vers le plan x, y (fig. 158, b). Les éléments de 


glissement laissent sur ce dernier plan une trace qui représente une 
famille de lignes que nous conviendrons également d'appeler lignes 


Fig. 158 Fig. 159 


de glissement. La direction d’une telle ligne de glissement est con- 
fondue avec la direction principale o:. Par suite de ce qui précède 
la condition d'écoulement de Tresca — Saint-Venant prend la forme 


O1 — Oo — Æ0Os Si O102 LO; 
O1 — Os OÙ Os = HO, Si 0102 > 0. 


Ces équations représentent sur le plan ©,, 6, un hexagone (cf. ligne 
en pointillé, fig. 157) qui est inscrit dans l'ellipse de von Mises. 

Le problème de la liaison existant entre les vitesses de défor- 
mation et les contraintes pour la condition d'écoulement de Tresca — 
Saint-Venant a été discuté au paragraphe 16. Pour l’état de con- 
trainte plan, on a 64, — 6, — 0; la section du prisme hexagonal 
régulier représentant dans l'espace des contraintes o©,, 0:, 6: la 
condition d'écoulement de Tresca — Saint-Venant par le plan 6, = 0 
est l'hexagone envisagé plus haut. La normale au prisme n’est pas 
contenue dans le plan du dessin, cependant la projection de la nor- 
male est perpendiculaire aux côtés de l'hexagone (fig. 159). Par 
conséquent, le rapport des vitesses de déformation principales 


16° 
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E.: ë est égal au rapport des cosinus directeurs de la normale à 
l'hexagone au point envisagé. Ajoutant ici la condition d’incompres- 


sibilité 
E1 + Ës + Es = 0, (52.5) 


on peut trouver aussi la vitesse de déformation principale E.. 

Nous conviendrons d’appeler les points intérieurs des segments 
AB, BC, ... respectivement régimes AB, BC, ..., et les som- 
mets À, B, ... de l'hexagone, régimes À, B, ... Envisageons 
plus en détail quelques cas typiques. 

Le cas 0610: << 0 correspond aux faces inclinées AB, DE (aux 
régimes AB, DE). Pour fixer les idées, arrêtons-nous sur le régime DE. 
Nous aurons alors 6, >0, a, << 0, et la condition d’écoulemenc 
a la forme 


O1 — Oo — Os: (52.6) 
D'après la loi associative (16.10), on obtient: 
ë — À, Êe = ne (92.7) 


c.-à-d. Er — — €. 


Il résulte maintenant de la condition d’incompressibilité : 


Es = 0, 
autrement dit, l'épaisseur de la plaque reste invariable. La quantité 
À > 0 est une fonction inconnue que l’on détermine lors de la solu- 
tion de chaque problème concret. Les équations citées sont valables 
également pour le cas de la déformation plane (paragraphe 31). 


En effet, les lignes de glissement introduites dans le paragraphe 31 gardent 
leur signification. Soit un angle œ, formé par la première direction principale 
et l’axe des z, on a alors suivant des formules de transformation connues 


Es} = Gt bo & 7 (Er 89 cos 29 | 


Ney = (61 — Ë2) Sin 2. 


Dans le cas envisagé 


(52.8) 


x — À cos 2q, Sy = — À cos 29; Nxy = 2À sin 2q. 
Eliminant À, on en vient à l'équation (31.10) 
(5172 dy 
"dr dy Gy—0. 
EH cg ape 
dx Ty #Txy 
y Or 


et à la condition précédente d’incompressibilité 
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Ainsi, pour le régime DE envisagé, le système d’équations pour 
les contraintes et les vitesses coïncide avec le système d’équations 
dans le cas de la déformation plane. 

Une conclusion analogue est vraie pour le régime AB. 

Le cas 6,0: >0 correspond aux faces verticales et horizontales 
de l'hexagone (fig. 159). Pour fixer les idées, posons 0, > 02 > 0, 
ce qui répond au régime CD. La condition d'écoulement est: 

O1 — Os. (52.9) 


D'après la loi associative, l'écoulement ne se développe que dans 
la première direction principale, c.-à-d. 


E = À, Es = 0. (52.10) 

Il découle de la condition d'incompressibilité que 
Es = —Ege (52.11) 

Si l'on envisage le régime BC, on a 
Os — 0;;: (52.12) 
E — 0, Ee = À, (52.13) 
avec 

Es — —E. (52.14) 
Régime C. Adressons-nous maintenant au point anguleux C. Ici 
On = On Oo = Os (52.15) 


tandis que les vitesses de déformation sont des combinaisons linéaires 

à coefficients d'écoulement non négatifs À,, À. dans les régimes 
voisins CD et BC, c.-à-d. 

Er — À Ee = es Es = —M — ho (52.16) 

Les coefficients À,, À, sont des fonctions inconnues qui sont 

déterminées lorsque l’on résout chaque problème concret ; une fonc- 

tion arbitraire complémentaire est introduite à cause de « deux 


conditions d'écoulement » (52.15) sur l’arête du prisme. Par suite 
de l'égalité des contraintes principales, nous avons: 


Ox — Oy — Os; Try — 0. 


Un écoulement analogue est réalisé dans le régime PF. 
Finalement, envisageons la traction uniaxiale répondant au 


régime D: 
O1 = Os Oo = (. (52.17) 
Les vitesses de déformation seront des combinaisons linéaires 


avec des coefficients d'écoulement À,, À, non négatifs dans les régimes 
voisins CD et DE, c.-à-d. 


En = À1 Ho Es = —Mn Es = —Àe. (52.18) 


Les écoulements dans les autres régimes uniaxiaux 4, B, E 
sont de la même forme. 
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4. Considérations finales. Les équations développées plus haut sont faci- 
lement généralisées pour le cas d'une plaque à épaisseur variable k — h (x, y) 
à condition que celle-ci change lentement. Les équations différentielles d'équi- 
libre prendront alors la forme: 


Oht Oht Oho 
OhO> Ù _0, XY de Up, 
x y Ôx ôy 


Notons ensuite que l'état de contrainte plan est réalisé dans les voiles 
minces sans moment. Dans les voiles et les plaques soumises à la flexion, il 
existe un état de contraint eplan qui varie selon l'épaisseur (les composantes 
non nulles de la contrainte o,, 04, T,/ dépendent de =, où : est compté suivant 
la normale vers la surface médiane]. 


53. SOLUTIONS OBTENUES POUR LA CONDITION 
D'ÉCOULEMENT DE VON MISES. SOLUTIONS DISCONTINUES 


1. Généralités. La solution conjointe du système d'équations 
non linéaire (52.1), (52.2), (52.3) présente de grandes difficultés. 
Cependant, comme dans le cas de la déformation plane, la méthode 
semi-inverse s’avère souvent utile. Notamment, on peut essayer 
d'envisager la solution successive des équations pour les contraintes 
(52.1). (52.2) et des équations pour les vitesses (52.3). Si les contrain- 
tes sont déterminées, le système d’équations sera linéaire pour 
les vitesses v,, v,, il faut construire un champ de vitesses compatible 
avec le champ de contraintes trouvé. 

2. Equations pour les contraintes. Examinons le système d'équa- 
tions pour les contraintes (52.1), (52.2) étudié par V. Sokolovski. 

On peut satisfaire à la condition d'écoulement (52.2) dans les 
axes principaux en posant 
PL 4 


— 9} _ a, PR EUR 
= 2kcos [0 =) O2 — 2k cos (o+ 5 ]» (53.1) 
où &@ = & (x, y) est une nouvelle fonction inconnue caractérisant 
la position du point sur l’ellipse (fig. 157). L'angle w varie dans 
les limites de 0 < © < x à condition que 0, > 6:. On voit aisé- 
ment que l’angle w est lié à la valeur de la pression moyenne o — 


= (o1 + 62), à savoir: 


Vis, (53.2) 


COS © — SE 


On peut maintenant à l'aide des formules connues 


Ox = O1 +Oe 


O 
Oy 


— Ja O4—0 ‘ 


où æ est l’angle entre la première direction principale et l'axe des x, 
exprimer les composantes de la contrainte o,, 6,, T,, au moyen des 
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fonctions ©, : 
Ox 


| = k (V 3cosw—+sinwcos2çq), Tt.,=ksinwsin2q. (53.4) 
Oy 

Il en découle que (à la différence du cas de la déformation plane) 
les composantes de la contrainte sont limitées : 


[o<2k, [osl<2k, [Talk 


En portant les composantes de la contrainte dans les équations 
différentielles d'équilibre et en procédant à des transformations 
simples on obtient un système de deux équations pour deux fonctions 
inconnues: @ (x, y), w (x, y): 


(V3 sin © cos 2p—cosw) = e Ke 


+ V3 sin w sin 2-5 —2 sin w SE + = 0, 


_ . (53.5) 
V3 sin © sin 29 De — 


— (V 3sin ow cos 29 + cos o)-P-+2sin o = 


Définissons le type de ce système en suivant la « méthode déter- 
minante » (cf. Appendice). Soient des fonctions @ = @ (s), © = 
= « (s) définies le long d’une ligne quelconque x = x (s), y = y (s). 
Pour la surface en passant sh L on a: 


TE de+ SE dy=dp, Ge de + Ge dy = do. (53.6) 


Le long de Z, le . taneent à la surface intégrale est déterminé 
0 dp, d& do , 
par les dérivées partielles =, dy &' à I l'on peut trouver 
à partir de (53.5) et (53.6), car, sur L, ce seront des équations linéai- 
res algébriques par rapport aux dérivées mentionnées. 

Si la ligne Z est une caractéristique des équations (53.5), les 
dérivées sont alors indéterminées le long de cette ligne, par consé- 
quent, le déterminant du système algébrique mentionné et les 
numérateurs appropriés se réduisent à zéro. Egalant à zéro le déter- 


minant du système, on trouve les équations différentielles des lignes 
caractéristiques 


dy _ V3sinwsin 29 + Z(«) 
dt .V3sino cos 2p— cos w 
où on a introduit la notation 


Z(&)=V 3—40c0s ©. 


| (53.7) 
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Egalant à zéro les numérateurs, on obtient (après quelques 
transformations et intégration) les relations entre les fonctions incon- 
nues p, w vérifiées le long des caractéristiques : 


Q + @ = const, (53.8) 
où l'on a posé 
oO 
1 Z (w) 
Q= + | CL do. (53.9) 
TT 
6 


Le système de départ (53.5) aura deux familles différentes de 
caractéristiques réelles (c.-à-d. qu’il sera kyperbolique) si 3—4 cos° w > 
> 0, c.-a-d. 


LL 57 
5 <<: 


Les points d'hyperbolicité sur l’ellipse (fig. 157) remplissent sa plus 
grande partie qui est dessinée en lignes grasses. 

Le système (53.5) n'aura qu'une seule famille de caractéristiques 
réelles (c.-à-d. qu’il sera parabolique) dans le cas où © (w) — 0, 
c.-à-d. si la fonction w prend une des valeurs = . Enfin, pour 
3 — 4 cos? w << 0, il n’y a pas de caractéristiques réelles, et le 
système (53.5) est du type elliptique. A ce type répondent les points 
intérieurs des arcs de l’ellipse qui sont représentés en lignes fines. 

Il est aisé de voir que dans le domaine de l’hyperbolicité | o | < 
<< Tmax, dans les points paraboliques | © | — t»:+et dans le domaine 
elliptique | 6| > tmax- Le type du système d'équations est déterminé 
par la relation entre les valeurs de la pression moyenne et de la 
contrainte tangentielle maximale. 

Ainsi, on peut trouver, dans la solution, des domaines hyperboli- 
ques, paraboliques et elliptiques, la frontière de la transition n'étant 
pas connue à l’avance. Cela crée de grandes difficultés pour résoudre 
les problèmes de l’état de contrainte plan par comparaison avec 
la solution des problèmes correspondants dans le cas de la déforma- 
tion plane. 

3. Cas d'hyperbolicité. Propriétés des caractéristiques. Considérons 
plus en détail les propriétés des solutions dans le domaine de l’hy- 


» 


perbolicité. Ici Z (wo) > 0, la fonction Q est facile à calculer: 


2 cos w he te 4 cos +3 … 


V3 à Z (w) 


Î 4 COS 5 —3 


(2 — — + +arc sin 


On envisage les valeurs principales des fonctions trigonométri- 
ques inverses (dans l'intervalle — Le + 5) . La courbe de la fonction 
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—Q est représentée sur la figure 160. Introduisons une nouvelle 
fonction inconnue # (x, y) égale à 


A 1 cotg w | 
Ÿ=-—- arc cos 5 (93.11) 
Les équations des caractéristiques prennent alors la forme 


CUT & _ 
(— p=const = EË; Q+Lp=const = n. 
Les caractéristiques se coupent sous un angle de 2 (fig. 161} 


et forment un réseau de courbes non orthogonal qui, évidemment, 
ne coïncide pas avec le réseau des lignes de glissement. Les directions. 


_-Q 8 
26 
42 
1 

08 à P £ 
04 

œ 

© 
04 08 12 46 20 24 28 à 
Fig. 160 Fig. 161 


principales divisent en deux parties égales les angles situés entre 
les caractéristiques. Nous distinguerons les caractéristiques de ces 
deux familles, comme précédemment, par les paramètres «. f 
(ayant en vue qu'ils auront une valeur différente de celle qu'ils 
avaient dans le chapitre V). Les caractéristiques de la première 
famille (dites caractéristiques à) correspondent aux valeurs fixées 
du paramètre B ; le paramètre «& est constant le long de la caractéristi- 
que B. L’angle d’intersection 2 varie en général d’un point à l’autre. 
Le paramètre E change lorsque l’on passe d’une caractéristique de 
famille & à une autre ; le paramètre n varie de façon analogue lorsque 
l’on passe d'une caractéristique de famille B à une autre. 

Le long des caractéristiques les composantes de la contrainte 
sont liées par une condition simple (rappelons que, dans le cas de 
la déformation plane, les contraintes normales dans les directions 
caractéristiques sont égales à la pression moyenne ©, cf. paragra- 
phe 31). 

En effet, soient des composantes continues de la contrainte 
définies sur une ligne quelconque ZL. Traçons, en un point arbitraire 
P de la ligne L, un système de coordonnées t, n en dirigeant l’axe 
des { suivant la tangente à L et l’axe des n suivant la normale. Les. 
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équations différentielles d'équilibre (52.1) et la condition d’écoule- 
ment (52.2) gardent leur ancienne forme dans ce nouveau système 


# # e # e Le Ô 
de coordonnées également. En un point P les dérivées 7,2%, 
Otnt 


= prises le long de Z sont calculées. Partant des équations diffé- 


: P : A. à 00n 0 
rentielles, on détermine les dérivées suivant la normale, nr 

«= Lé e # 00 A # « e e e 
Quant à la dérivée —— elle peut être trouvée à partir de la condition 
d'écoulement dérivée par rapport à n: 


à n 
_ (20: — On) + se (20n Si O4) no Gta: 


si 20; — 6h # 0. Si la condition 
20! — On — 0 

est vérifiée, la solution du problème de Cauchy est impossible, et la 
ligne Z est une caractéristique. 

Une condition identique est satisfaite également le long des 
caractéristiques de la deuxième famille. 

Les caractéristiques présentent une série de propriétés, analogues 
à certaines propriétés des lignes de glissement dans le problème de 
la déformation plane (paragraphe 32). Nous les citerons sans démons- 
trations détaillées que le lecteur reproduira facilement lui-même. 

1) Si l’on passe d'une caractéristique de famille $ à une autre 
le long de toute caractéristique de famille a, la pente de la première 
direction principale œ et la fonction (à varieront d'une même valeur 
{analogue du premier théorème de Hencky). 

Pour la démonstration, il suffira d'appliquer les relations 


20 —E+n, 2p=n—E. (53.13) 


2) Si un segment quelconque de la caractéristique est une droite, 
le long de celle-ci seront constants w, @, l'angle d'intersection 1, les 
paramètres £, n et les composantes 0,, 6,, T:y de la contrainte. 

3) Si un segment quelconque d’une caractéristique (par exemple 
de famille «) est une droite, tous les segments correspondants des carac- 
téristiques de la même famille seront des droites; l'état de contrainte 
simple est réalisé dans un tel domaine et le paramètre n y est constant. 

En effet, prenons une construction analogue à celle de la figure 67 ; 
la caractéristique A4:,4:, étant rectiligne, il résulte de la première 
propriété que Pir — Pis Sir —= yo, mais alors @;; = Go, Vi = Vis: 

Les caractéristiques B coupent la droite &« sous le même angle 
(qui varie, bien sûr, d’une ligne & à l'autre). 

4) Si les deux familles de caractéristiques sont rectilignes, les contrain- 
tes, dans un tel domaine, sont distribuées uniformément et les para- 
mètres E, n sont constants. 


nt ee 
on = 0 
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Le système des équations différentielles (53.5) est réductible 
et se linéarise par inversion des variables (de manière analogue à 
la déformation plane). Aux états de contrainte simple et homogène 
correspondent les intégrales : 

1. Ë = const, 

2. n = const, 

3. ë — const, n = const. 

Il convient pour la solution, comme dans le cas de la déforma- 
tion plane, d'examiner différents problèmes aux limites. Dans le 
cas général, on construit le champ des caractéristiques par des métho- 
des numériques (ou graphiques), similaires à celles exposées dans 
le chapitre précédent, les relations de 2 
base étant alors les équations des carac- # 
téristiques (53.12). 8 

Pour les états de contrainte simples, 
les problèmes aux limites ont une solu- 
tion élémentaire. 

4. Etats de contrainte simples. Envi- 
sageons plus en détail les états de con- 
trainte simples jouant un rôle impor- Fig. 162 
tant dans les applications. 

La solution la plus simple de ce type est l'état de contrainte 
homogène. Dans un tel domaine, le réseau des caractéristiques est 
formé par deux familles 
non orthogonales de droi- 
tes parallèles (fig. 162) et 
les paramètres E, n sont 
constants (Ë — E,, n = nb). 


Alors, @ = + (Eo + 10), P — 


=+ (No — Éo), avec © et 


œ 


l'angle w calculés par la 
suite. 

Près de la frontière recti- 
ligne libre il y aura toujours 
un champ de traction ou de 
compression uniazriale unifor- 


me de valeur y 3 k, parallèle 
à la frontière (fig. 163). Par 
exemple, si l’axe des x est 
parallèle à la frontière, on 

Fig. 163 aura alors dans le domaine 

attenant 0,= + V3k,0, — 

— t,, — 0. En effet, la normale au contour libre est confondue 
avec une des directions principales, œ — 0, et les points frontières 
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éprouvent soit une traction uniaxiale, soit une compression uniaxiale. 
Examinons le cas de la traction; on aura alors sur la frontière 


re) =+ (fig. 157), c.-à-d. que le point figuratif se trouve dans le 
domaine d’hyperbolicité. Conformément à (53.11) on trouve que 


p = 5444 = y. 


Ainsi, le contour n’est pas une caractéristique, et nous avons 
le problème de Cauchy pour trouver le champ de contraintes au 
voisinage de la frontière. La solution est définie dans le domaine 
triangulaire O’AB. 

Soit une contrainte normale uniforme p agissant sur la frontière 
rectiligne. La deuxième contrainte principale est calculée d'après 
la condition d'écoulement (52.2). Si l’état de contrainte à la fron- 
tière correspond aux points d'hyperbolicité sur l’ellipse (fig. 157), 
il est alors facile de construire la solution au voisinage de cette 
frontière par analogie au cas précédent (lorsque p — 0). 

Dans l’état de contrainte simple, il n’y a qu’une seule famille 
de caractéristiques constituée des lignes droites. Comme dans le 
cas de la déformation plane (paragraphe 33), le théorème suivant 
est valable: 

Seul un domaine à l'état de contrainte simple peut confiner au 
domaine présentant un état de contrainte homogène. 

En effet, soit O’A (fig. 163) la caractéristique marginale d'un 
domaine à l’état de contrainte homogène. Si, le long de OA, un 
domaine de solution différente confine au domaine en question, 
en vertu de la propriété 3, exposée dans la division précédente, 
toutes les caractéristiques de la famille qui est celle de la caracté- 
ristique O’A seront des droites. 

Considérons plus en détail le cas particulier important où les 
caractéristiques rectilignes sont issues d’un seul centre (champ centré). 
Admettons que ce champ soit attenant au domaine O’AB de la 
traction uniforme uniaxiale. Introduisons un système auxiliaire 
de coordonnées polaires r, 0 avec le pôle en un point O” et un axe 
polaire 0'O” dont la position sera choisie par la suite. 

Les équations différentielles d'équilibre en coordonnées polaires 


00; 1 être Op— 09 _ 
ôr r © + r = 0, 
être | 1 000 20 (23.14) 


D Po dope 
et la condition d’écoulement 


0? — 0700 + 08 + 3T 9 = 342 (53.15) 
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sont satisfaites si l’on prend 
o-—kcos0, 0o9—2kcos0, T9 —=ksin 0. (53.16) 


Il est évident que les contraintes sont constantes le long du rayon 
vecteur. Les composantes 68, T-o de la contrainte seront nécessaire- 
ment continues le long de la ligne de transition O’A (d’après la 
condition d'équilibre de l’élément de la ligne O'À, cf. paragraphe 39). 
Examinant l'équilibre de l'élément triangulaire hachuré confinant 
2 
ER 
c.-à-d. que l'axe polaire 0'0” doit faire un angle de 54°44° avec 
la ligne O’A. Dans ce système de coordonnées, l'équation des caracté- 
ristiques de la deuxième famille a une forme simple 


à la frontière O’A (fig. 163), on trouve aisément que sin 6 — 


r* sin 4 = const. (53.17) 


Les caractéristiques curvilignes s’approchent asymptotique- 
ment de O'O” pour lequel 6 — 0; ceci est montré en pointillé 
sur la figure 163. Le long de 0'O”, les deux familles de 
caractéristiques se confondent en une seule, et oo — 2k, 6, = k 
(le point parabolique w — + sur l’ellipse de von Mises, fig. 157) ; 

5. Champ à symétrie axiale. Envisageons l'état de contrainte 
à symétrie axiale pour la condition t,g — 0 (en l'absence de tor- 
sion). Les composantes 6,, 64 de la contrainte seront alors les 
contraintes principales .et conformément à (53.1) nous aurons: 


o,=2kcos (w++) : Gp= 2kcos (w—+). (53.18) 


On a choisi ici la variante des formules (53.1) pour le cas 69 > 6. 
Portant (53.18) dans l'équation d'équilibre 


DL PL AR À (53.19) 


dr r 


on obtient l'équation différentielle 
(V°3+ cotg w) de + 2€ —0, 


dont la solution a la forme 


ne Vis (53.20) 


sin @ 
où C est une constante arbitraire. Supposons. par exemple, que le 
contour d'ouverture 7 — a (fig. 164) soit libre, c.-à-d. que l'on 
e 1° + 
ait sur ce contour 6, — 0, donc & — 7 Pour r=a. Il est aisé de 
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voir que 


(sy. VE à (se), (53.21) 


a 2 sin 


Les axes r, 0 étant les axes principaux, les relations (53.8) 
ont pour expression 


Q + 0 — const, 


et, compte tenu de la relation (53.21), elles définissent les équations 
des caractéristiques dans la forme paramétrique. L’angle entre les 
caractéristiques décroît au fur et à mesure de l'éloignement du con- 
tour r — a et les deux familles de caractéristiques se confondent 

en une seule (fig. 164) pour 


Ta r = 
(0) =+ (avec 2. 2,07) : 


Lorsque _ > 2,07, la so- 


lution est déterminée par 
les mêmes formules (53.18), 
(53.20), mais il n’y a pas de 
caractéristiques réelles (do- 
maine de l’ellipticité). 
La distribution des con- 
traintes 6,, 69 est montrée sur 
Fig. 164 la figure 164. Pour r —+ w on 
a ©—+0, et o,—>0s, Oo —Os. 
c.-à-d. que la plaque est sollicitée par une traction uniforme à l'infini. 
6. Cas de parabolicité et d’ellipticité. Dans les points de para- 


ed TI 
bolicité £ (w) — 0, et alors w a une valeur constante de ou de 


22 (fig. 157). Les deux familles de caractéristiques (53.7) se con- 


fondent en une seule (1 — 0). Il découle du système des 
équations différentielles (53.5) que q—const. La famille de 
caractéristiques est une famille de droites parallèles. Ainsi. cette 
solution conduit aux états de contrainte homogènes de forme parti- 
culière, par exemple, seule la direction principale est arbitraire 


PA 
pour & = —,01 = 2h, O2 = k. 


Dans le cas d’ellipticité, l'élaboration des solutions du système 
des équations non linéaires (53.5) est liée à de grandes difficultés; 
il n’y a pas de méthodes générales et les seules solutions existantes 
sont celles des problèmes à symétrie axiale. 

7. Définition du champ de vitesses. Considérons maintenant le 
système d'équations (52.3) pour les vitesses en supposant, comme 
d'habitude, que l’état de contrainte soit connu; le système (32.3) 
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est alors linéaire à coefficients variables. Ecrivons ce système sous 
la forme suivante: 


dry êv 
(20:— 01) = _ — 0x) 5 


dv dv 
easy (424%) 60, À. 


Dans le domaine d’hyperbolicité des équations pour les contraintes, 
les équations pour les vitesses seront elles aussi hyperboliques, les caracté- 
ristiques des deux systèmes étant confondues. 

En effet, soit une vitesse définie sur la ligne L qui n’est pas une 
ligne de discontinuité de la vitesse. En un point arbitraire P de 
la ligne L, traçons un système de coordonnées t, n en dirigeant 
l’axe des t suivant la tangente à L. Les équations (53.22) conservent 
leur forme dans es nouveau système de coordonnées également. 


# e # ôv 
Les dérivées — 


“ot ? 7 
non SON bornées et définies univoquement à partir des équa- 


tions (53.22), sauf dans le cas où 


(53.22) 


— en un point P nous sont connues. Les dérivées 


20! — On — 0. 


Mais la condition 26; — 6, est vérifiée le long de la caractéristique 
de l’état de contrainte (cf. plus haut, division 3). 

Donc, le problème de Cauchy pour les vitesses est insoluble le 
long de la ligne caractéristique de l’état de contrainte. Les caracté- 
ristiques des équations pour les vitesses coïncident avec les caractéristiques 
des équations pour les contraintes. 

Ensuite, il découle des équations (53.22) que le long de la carac- 
téristique 

dv! 
NE — = 0, (53.23) 


c.-à-d. que la vitesse de l'allongement relatif est égale à zéro le long 
de la ligne caractéristique (tout comme dans le cas de la déformation 
plane). Une condition identique est satisfaite également le long 
des caractéristiques de la deuxième famille. Ces conditions peuvent 
être exprimées par des relations différentielles, analogues aux équa- 
tions de Geiringer et déduites par Hill [47]. 

8. Lignes de discontinuité de vitesse. Les solutions discontinues 
pouvant avoir lieu dans les domaines de l’hyperbolicité et de la 
parabolicité, présentent un intérêt notable dans l’état de contrainte 
plan tout comme dans le cas de la déformation plane. Considérons 
une ligne de discontinuité de la vitesse L quelconque. A la diffé- 
rence du cas de la déformation plane, dans l’état de contrainte 
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plan on doit admettre l'éventualité d’un saut non seulement dans 
la composante tangentielle mais aussi dans la composante normale 
de la vitesse. Un tel saut conduit soit à un rétrécissement brusque 
(fig. 169, a, « col»), soit à un épaississement brusque (fig. 165. b. 
« collet ») de la plaque le long de la ligne de discontinuité. Une 
telle ligne est une idéalisation mathématique de la formation locale 
d’un col, observée au cours des essais. Nous conviendrons donc 
d'appeler « col » une telle ligne de rupture ; celle-ci doit être considérée 


a) ô) 
Fig. 165 


comme la position limite d'une frange de déformation intense 
tout en estimant uniforme, conformément au schéma de l’état de 
contrainte plan, la vitesse de la déformation dans le col. 

Etant lié par des conditions déterminées à l’état de contrainte, 
le saut de vitesse ne peut être arbitraire. Examinons ces conditions. 

Soit un côté (+) du col Z (fig. 165, c) se déplaçant par rapport 
à l’autre (—) à une vitesse v. Désignons par b la largeur du col (à la 
limite b —+ 0). Le vecteur vest incliné vers la ligne ZL sous un angle y, 
ce qui signifie que les composantes tangentielle et normale de la 
vitesse sont discontinues. En un point arbitraire M du col, traçons 
un système de coordonnées local », t, en dirigeant l’axe des f suivant 
la tangente ; les composantes de la vitesse de déformation dans le 
col seront alors: 

En= = TT, E=0, nmr=t—rcosy, (53.24) 
où v est le module de vitesse. 

La vitesse de l’allongement dans la direction de &, perpendicu- 
laire au vecteur vitesse, est évidemment nulle elle aussi: £E, = 0 
Par conséquent, les directions t et & sont des directions caractéristi- 
ques et l’angle entre elles est égal à 2. Ainsi, le vecteur discontinuité 
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de la vitesse v est incliné sous un angle 
= 2 —— (53.25) 


au col; la ligne de discontinuité passe par la caractéristique. 

Les caractéristiques sont orthogonales lorsque y — 0; on ne 
constate pas d’amincissement et seul un glissement relatif se mani- 
feste. Cela aura lieu dans le cas de l’état de contrainte relatif au 
cisaillement pur (o . 5) 

En se basant sur (53.24), on trouve aisément, par des procédés 
habituels, les vitesses principales de l’allongement dans le col: 


U 


= (1+siny), ke —-7(1—sin y). (53.26) 


La troisième vitesse principale de déformation (dans la direction 
perpendiculaire au plan n, t) se déduit de l'équation d'incompres- 
sibilité 
U 
— — sin y. 
Les directions principales 1, 2 divisent en deux parties égales 
les angles entre les caractéristiques. 


La puissance de la déformation plastique par longueur unitaire 
du col est égale à 


bh À) = bh (o1E1 + Gebe). 


Portant les vitesses principales de déformation dans les relations de 
Saint-Venant — von Mises (13.12), on obtient les contraintes prin- 
cipales 
RS (5557) 
k 1+3siny" À Vi+3siny 
On verra aisément que 
O4 Oo 


DETTE 


| (53.28) 
bhA, = kvh V 1+3 sin? y. 


Dans le cas parabolique les deux caractéristiques se confondent 
en coïncidant le long du col; ce dernier est dans un état de contrainte 
correspondant à l’un des points paraboliques sur l’ellipse (fig. 157). 


Pour le point © — T les contraintes 61 — 2k, 0: — k et l’angle 


Y = = siln'y a donc pas de saut de glissement et seule la composante 


normale de la vitesse présente une discontinuité; seul un amincissement 
17-0653 
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se produit le long de lalligne de discontinuité. Pour le point w — = . 
les contraintes 01 = —k, 62 = —2k, et l'angle y = — + :il n'y 


a toujours pas de saut de glissement et seule la composante normale 
est discontinue; un épaississement se produit le long de la ligne 
de discontinuité. 

Envisageons en guise d'exemple la traction d'une 
éprouvette plane (fig. 166) en supposant que le col occupe 


l'ensemble de sa section; nous avons ici 6, — 0, y = arcsin += 


— 19°28" et  — 54°%4’. Le vecteur discontinuité de la vitesse 
est incliné vers l’axe de l’éprou- 
vette sous un angle de 35°16”. 
Le matériau est «rigide » de part 
et d’autre du col. La formation 


Fig. 166 Fig. 167 


d’un tel col est constatée dans certaines conditions au cours des 
essais, sa pente à la direction de la traction étant de 55 à 60°. 
Cette question est traitée en détail dans la monographie de Nadaï 
[5] à laquelle nous devons la photo d’un col en formation 
(fig. 167). 

9. Lignes de discontinuité des contraintes. Les discontinuités 
des contraintes doivent satisfaire aux conditions d'équilibre et de 
plasticité. Profitons du dessin présenté dans le chapitre précédent 
(fig. 99). Considérons l’élément de la ligne de discontinuité ZL sur 
lequel agissent les composantes de la contrainte 6,, Th, Of, Ot; On, Tn 
sont continues d’après les conditions d'équilibre et la discontinuité 
n’est possible que dans la composante normale 6:. On trouve à partir 
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de la condition de plasticité (52.2): 


(Ur On Va(e-x 20) 
" = 3 (kr 0) (53.29) 


Le saut de la composante 0, est égal à 


[0:]=0t—07-271/ 3 (er 7 où )- 

L'’angle de pente des caractéristiques varie brusquement sur la 
ligne de discontinuité des contraintes. Soient les angles ô* et ô- 
(fig. 168) définissant la position des axes principaux de l’état de 
contrainte. Remplaçant @ par 6, on peut, à l’aide des formules 
(53.3), évaluer les composantes 6:, 6,, th. Les conditions de con- 
tinuité de ©,, Tr conduisent aux 
relations 


p* + T* cos 2ô* = p7— +" cos 267, | 
t* sin 20' = Tt” sin 207, 


où par pet Ton désigne respective- 
ment la demi-somme et la demi-dif- 
férence des contraintes principales. 
En vertu de la condition d'’écoule- 
ment (52.2), on a p° + 31° — 34*. 

Il résulte des relations citées que 

2 2 sin 20+ 
tg 207 — cos 20*++ pt/tt ? 


pr= pt tt cos 20*. 


La grandeur +- est calculée au 
moyen de p” selon la condition d’écou- 
lement. 

Les composantes de la contrainte sont continues sur la ligne de 
discontinuité de la vitesse du fait que l’état de contrainte sur cette 
ligne (passant par la caractéristique) est déterminé par les formu- 
les (53.27). 

Inversement, le champ de vitesses est continu sur la ligne de discon- 
tinuité des contraintes (car la discontinuité des contraintes est impos- 
sible si le champ était discontinu). Montrons ensuite que la ligne 
de discontinuité des contraintes ne s'allonge pas. En effet, d’après 
les équations de Saint-Venant — von Mises (13.12) on a: 


Et = À" (0î— 07), Es = À (07 — 07). 


Il découle de la continuité des vitesses que le long de la ligne 
de discontinuité Ef — Er, c.-à-d. À* (20? — ©o,) — À (207 — o,). 


179 


Fig. 168 
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En vertu de (53.29), les grandeurs entre parenthèses se distinguent 
par leur signe et, À étant non négative, on a À* — À- — O0, c.-à-d. 
&r = 0. 

10. Frontière rigide-plastique. Soit une ligne Z quelconque 
séparant le domaine plastique du domaine rigide, ce dernier étant 
supposé au repos (cf. paragraphe 38.5). 

Comme on l’a montré plus haut, la ligne de partage L suit la 
caractéristique si la vitesse sur celle-ci est discontinue. 

Par contre. si la vitesse est continue, la vitesse sur L est nulle. 
Si, dans ce cas, L n’est pas une caractéristique, le triangle caracté- 
ristique confinant à L sera au repos lui aussi (car le champ de vites- 
ses y est déterminé par la solution du problème de Cauchy). Une 
déformation ne se produira dans la zone plastique que si L est une 
caractéristique. 

Ainsi, La frontière rigide-plastique passe par la caractéristique (ou 
par l'enveloppe des caractéristiques). 


54. SOLUTIONS RESULTANT DE LA CONDITION 
D'ÉCOULEMENT DE TRESCA — SAINT-VENANT. 
SOLUTIONS DISCONTINUES 


1. Généralités. Les équations de l’état de contrainte plan pour 
la condition d'écoulement de Tresca — Saint-Venant ont été formu- 
lées dans le paragraphe 52; ces équations sont différentes pour dif- 
férents régimes. Pour résoudre les problèmes concrets, il faut en 
général considérer les écoulements dans divers régimes réalisables 
en divers points de la zone plastique. Il est alors facile de commettre 
une erreur et de choisir un assemblage erroné de domaines différents 
d’état de contrainte, ce qui nous amène parfois à des conclusions 
paradoxales. Pour choisir une bonne construction de la solution, 
il convient d'élaborer soigneusement un champ de vitesses harmonisé. 

Les équations pour les contraintes dans différents régimes ont 
été étudiées par V. Sokolovski [#%]. La construction consécutive du 
champ de vitesses n’est devenue possible qu'après l'introduction 
de la loi d'écoulement associative. On doit à R. Hill [!%1] l'analyse 
des solutions discontinues. 

2. Régimes DE et 1B (0:60: << 0). Il a été noté au para- 
graphe 52 que le système d'équations pour les contraintes et Îles 
vitesses dans le régime envisagé coïncide avec le système cor- 
respondant pour le cas de la déformation plane. Dans ces domai- 
nes, les caractéristiques sont orthogonales et coïncident avec les 
lignes de glissement. Les résultats exposés dans le chapitre précé- 
dent sont entièrement transposables pour le cas de la plaque lorsque 
0102 << 0. Seule la valeur des contraintes normales est limitée 
dans le cas de la plaque (par exemple pour le régime DE on a 6, < 
< Os [02] << 6,). Il n’y a pas d’amincissement de la plaque (£. = 0). 
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L’impossibilité de l’emincissement exclut les discontinuités de 
la composante normale de la vitesse: il découle de la condition 


E, = 0 (cf. formules (53.24)) que &, = + sin y — 0, c.-à-d. y = 0. 


Tout comme dans le cas de la déformation plane, un glissement relatif 
se produit le long de la ligne de discontinuité de la vitesse passant 
par la caractéristique. Le «col» ne peut apparaitre. 

Pour ce qui est de la ligne de discontinuité des contraintes, les 
résultats présentés au paragraphe 39 restent toujours entièrement 
valables. La ligne de discontinuité des contraintes est la bissectrice 
de l’angle entre les lignes de glissement homonymes. 

3. Régimes CD et EF. Pour le régime CD (cf. paragraphe 52) 
ON A CO, = Os O0 0: << 0, Posons 


O1 — Oo = 2044 (54.1) 
où % = % (x, y) est une fonction inconnue. Alors 
Gi + 69 = 204% (1 — y), (54.2) 


où %x = sign O0, = sign 6.. Pour le régime CD on a x = +1; 
le facteur x est introduit pour que l’on puisse étendre la solution 
obtenue au régime £F où x - —1. A l’aide des formules (53.3) 
on trouve: 
Ox 
à = Os [x (1— %) HE xcos 2], Try = GsX Sin 2 p, (54.3) 
y 
où p = œ (x, y) est un angle inconnu situé entre la première direc- 
tion principale et l’axe des x. En portant ces valeurs dans les équa- 
tions différentielles d'équilibre, en se libérant des angles doubles, 
en multipliant les équations obtenues respectivement par sin q, 
cos , en additionnant et en retranchant ensuite ces équations, 
on trouve après Ru Eros 


sin 2ç < TE — (x + cos 2) < 0, 


2 ) 
six 0®p 
——— + 2x — 


sin 29 2 — (x + cos 2q) ——— 


On trouve aisément la solution ES de ce système. Les 
équations des caractéristiques de la première relation ont la forme 

dr dy ___dq 

sin2p __— (x+cos2q) 0 

et sont facilement intégrables : 

p=—= const — Ci, y=zte| q+(x+ 1) ]+Ce. (54.5) 
Les caractéristiques étant des droites inclinées vers l’axe des z sous 
un angle de + (x +1) 2. , elles se confondent donc avec les 
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lignes de glissement, c.-à-d. avec les trajectoires droites des con- 
traintes principales (paragraphe 52.3). 

Pour le régime CD, les caractéristiques sont confondues avec les 
trajectoires rectilignes de la contrainte principale de valeur numéri- 
que plus petite 0, (pour ie régime EF on à ©, — —06,, x — —1. 
et les caractéristiques passent par les trajectoires rectilignes de la 
contrainte principale o,). D'après la loi associative dans le régime 
CD on a £, = 0, c.-à-d. la caractéristique ne s’allonge pas. 

La solution générale de la première des équations (54.4) peut 
être représentée sous la forme 


y—zrtg [p+t+1+]+0(p), (54.6) 


où © (®) est une fonction arbitraire qui peut être déterminée par 
des conditions aux limites données. 

Composons maintenant l'équation des caractéristiques de la 
‘seconde équation du système (54.4): 


dz dy _ diny 
sin2®  —(x—+cos2p) 24 2® . 
Ôx 


Cette équation a la même famille de lignes caractéristiques, 
ce qui signifie que le système (54.4) est du type parabolique. 
Le long de la ligne caractéristique on a: 


ô® dx 
‘ôr sin2q ‘ 


dinx = —2%x 


En dérivant la solution (54.6) par rapport à x, on calcule la 
dérivée we on l’introduit dans la dernière relation et on procède 
à l'intégration. La solution générale de la deuxième équation (54.4) 
sera alors: 

CE ET UEET EE LACS Le 
où Y (y) est une fonction arbitraire déterminée par des conditions 


aux limites données. 
Notons ensuite l'intégrale évidente 


 — const, % — Const, 


décrivant la distribution uniforme des contraintes. 

Pour trouver les fonctions arbitraires il faut définir les valeurs 
de æ et x le long d'une certaine courbe C sur le plan x, y. La solu- 
tion de ce problème de Cauchy sera indéterminée si la courbe C 
est elle-même une caractéristique. 
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Considérons la discontinuité de la vitesse le long d'une ligne quel- 
conque L (fig. 165). Admettons que la partie droite (+) du col se 
déplace par rapport à la partie gauche (—) à la vitesse v. Dans le 
système de coordonnées local n, {, on a les formules précédentes 
(53.24) pour les composantes de la vitesse de déformation. Comme 
E, = 0. la ligne de discontinuité suit la caractéristique (rappelons 
que le long de cette caractéristique E: = 0), c.-à-d. qu'elle est rectiligne 
et coïncide avec la trajectoire de la contrainte principale numériquement 
plus petite. Les directions n, { sont donc principales et nr = 0, 
soit y — 5 . Ainsi, la discontinuité n'est possible que dans la compo- 

Le à 
sante normale de la vitesse. 

Notons ensuite que la contrainte principale numériquement plus 
petite peut être discontinue le long de la caractéristique, la valeur de 
la discontinuité étant arbitraire dans les limites (0, o©.). Par exemple, 
pour le régime CD, ©, peut être discontinue le long de la caracté- 
ristique avec 0 << |[o.]| Lo, do << 0, 

4. Régimes C et F'. Pour les régimes singuliers C et F, on’a: 


Gi == Oo = HOs: (54.8) 


où x —= +1 pour le régime Cet x — —1 pour le régime F. Il s'ensuit 
des formules (53.3) que pour tout système de coordonnées cartésien- 
nes zx. y On a: 


Ox = Oy—= KXOs, Try = 0. (54.9) 

Les équations différentielles d'équilibre (52.1) sont évidemment 

satisfaites. Ainsi, les régimes considérés correspondent à l’état de 

contrainte homogène hydrostatique (dans le plan x, y). Toute direction 

est principale pour la contrainte. Pour le régime C, les vitesses 
de déformation sont égales à £, — À, >0, £ = À > 0. 

Considérons dans un tel domaine la discontinuité de la vitesse 

le long d’une ligne quelconque L (fig. 165). Supposons que la première 

direction principale de la vitesse de déformation fasse un angle 

avec l’axe des r. Conformément aux formules (52.8) et (53.24) on a: 


& — M sin? + À cos* p = 0. 
Donc, p = 0, À; = 0; les axes des 7 et £ sont les axes princi- 
paux, alors my = 0, c.-à-d. y — + . Ainsi, Le vecteur discontinuité 


v est normal à la ligne L, il n'y a pas de glissement relatif. L’orienta- 
tion de la ligne de discontinuité est arbitraire par rapport au champ 
de contraintes. 

Dans les champs envisagés, la discontinuité des contraintes est 
évidemment exclue (en raison de la condition 0% = 05). 

5. Régimes D, A (traction ou compression uniaxiale). Ici 0, = 
XOx O+ — 0. Portant les contraintes ©0,, 6,, t., d’après les for- 
mules (53.3) dans les équations différentielles d’équilibre (52.1), 
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on trouve que l’angle de pente de la première direction principale 
est @ — const, ce qui correspond au champ d’une traction (ou com- 
pression) uniforme. Les vitesses de la déformation sont définies par 
les formules (52.18): 

E = À + ho Ee = —Ms Es = —ho 
avec À, > 0, À, > 0. 

Considérons maintenant la discontinuité de la vitesse le long 
d'une ligne quelconque L (fig. 165, c). Admettons que la première 
direction principale fasse toujours un angle œ avec l’axe des n. 
Les vitesses principales de l’allongement dans le col sont données 
par les formules (53.26), par conséquent 


 (+siny=hMthe, 2 ({—sin y) =—À. 


La vitesse de l’allongement étant nulle le long du col, on aura 
donc: 


Er = (A + À) sin? p— À cos? p = 0. (54.10) 

Eliminant entre les dernières relations — À et À, on trouve 
que sin y = cos 2p, d’où 

= + 2, (54.11) 


c.-à-d. que la contrainte principale 0, = ©, s'exerce dans la direc- 
tion 1 qui est la bissectrice de l’angle entre la normale à la ligne 
de discontinuité et le vecteur vitesse v. 

1 


Notons que, en vertu de (54.10), on a tg* ® < 1,c.-à-d. [gl < 7 


Dans ces limites, la direction de la ligne de discontinuité de la 
vitesse est arbitraire par rapport à la contrainte de traction (!). 
Quant au vecteur discontinuité vw, il est orienté suivant (54.11). 
Dans le cas général, l'amincissement et le glissement se produisent 
simultanément. Si la ligne de discontinuité est normale à la direc- 
tion de la traction (® = 0), il ne peut donc pas y avoir de glissement 


( =5) , et seul un col se formera. 


Les composantes de la contrainte sont continues sur la ligne de 
discontinuilé des vitesses. 

On verra aisément par la suite que la ligne de discontinuité 
des contraintes est parallèle à la direction de la traction, avec 0 =0, 
à droite de cette ligne et 067 — —0©, à gauche (cf. fig. 39). Le champ 
de vitesses est continu Le long des lignes de discontinuité des contraintes. 


(t) Ce résultat ne s'accorde pas avec les observations (cf. pa ragraphe 53.8) 
et souligne une fois de plus que le schéma d'écoulement en régime singulier est 
plus ou moins conventionnel. 


[#1] 
= 
= 
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Les résultats cités (compte tenu des changements évidents des 
notations) sont reportés sur deux autres régimes uniaxiaux B et E. 
6. Champ à symétrie axiale. Envisageons l’état de contrainte 
à symétrie axiale en l'absence de torsion (c.-à-d. pour t,9 = 0). 
© et o, seront les composan- 
tes principales du tenseur des 
contraintes. La solution dé- 
pend du régime en jeu. Pour 


fixer les idées, arrêtons-nous es 
sur le problème de la plaque | 
infinie à ouverture circulaire D % ds 


(fig. 169) que nous avons déjà 
examiné dans le paragraphe 
précédent pour la condition 
d'écoulement de von Mises. 

Si la pression intérieure 
agit sur le contour de l’ouver- 
ture r —aet si les contraintes 
sont nulles à l'infini, on aura 
alors 6, << 0, 69 > 0 au voisi- 
nage de l’ouverture et la so- 
lution sera la même que pour le cas de la déformation plane. 

Si, à l'infini, la plaque à ouverture libre éprouve une traction 
uniforme, les contraintes 6,, 69 auront le même signe (ce qui découle 
de l’analyse du problème élastique) et la condition d'écoulement 
a la forme 


Fig. 169 


Co —= const — O.. 
La condition aux limites est: 
6, = Ô pour r — 4. 


Il résulte alors de l’équation différentielle d'équilibre pour la con- 
dition aux limites indiquée: 


Or = Os (1—<+) ‘ 


Le problème se rapporte au type parabolique et l'unique famille 
de caractéristiques représente un faisceau de droites issues d'un 
centre (fig. 169). Sur la même figure on a montré la distribution 
des contraintes qui ne se distingue que très peu du champ de con- 
traintes pour la condition d'écoulement de von Mises. 

7. Notes sur la frontière rigide-plastique et sur les discontinuités. 
La frontière rigide-plastique confinant à la zone hyperbolique (régimes 
DE, AB) passe par la caractéristique (ligne de glissement en l’occur- 
rence). Par contre, si la ligne de partage limite l’état parabolique 
(régimes CD, EF, . ..), elle passe également par la caractéristique. 
La démonstration est analogue à celle présentée à la fin du para- 
graphe précédent. 
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Les cas de discontinuité envisagés plus haut ne sont pas exhaustifs. 
En principe, le régime d'écoulement peut être quelconque de part 
et d’autre de la ligne de discontinuité, et il convient d'examiner les 
différentes variantes possibles. Nous passerons sur ce sujet en nous 
référant au livre [®] où les discontinuités sont envisagées en détail 
pour la condition de plasticité de Saint-Venant. 


55. L'ÉQUILIBRE ÉLASTO-PLASTIQUE D'UNE PLAQUE 
À OUVERTURE CIRCULAIRE SOUS L'EFFET 
D'UNE PRESSION UNIFORME 


Examinons à titre d'exemple simple le problème élasto-plastique 
à symétrie axiale pour une plaque infinie à ouverture circulaire. 
Une pression uniforme p est 
appliquée au contour de l’ou- 
verture r = a (fig. 170).. 

1. Etat élastique. Lorsque 
la valeur de la pression p est 
petite, la plaque se trouve 
dans un état élastique et les 
contraintes (en coordonnées 
polaires r, 6 où 6 est l’angle 
polaire) seront 


Dornaine élastique 


Domaine 
plastique 


A7 | 
7 Le 


7 


a \2? 
Or = —p (+) s Op — 
2 


+ (5) 


Ainsi, un état de cisaillement 

4 pur se manifeste dans la pla- 
p que lorsqu'elle est sollicitée 
par des déformations élasti- 

ques. La contrainte tangen- 

tielle maximale et l'intensité 

des contraintes tangentielles 


(55.1) 


Fig. 170 


sont égales à T —p (=) , et la déformation plastique apparaît pour 


la première fois sur le bord de l’ouverture pour une pression p — 
— T1, — k. Avec l'accroissement de Ia pression, les déformations 
plastiques se répandent dans l’espace annulaire a rc, dont 
le rayon c est à déterminer. Il est évident que dans le domaine élasti- 
que r >c les contraintes seront: 


= —k(<=), 9=k (+). (55.2) 


2. Equilibre élasto-plastique pour la condition d'écoulement de 
von Mises. La solution du problème à symétrie axiale dans la zone 
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plastique a été obtenue dans le paragraphe 53.5. Sur la frontière 
r = c les contraintes sont continues et correspondent à l’état de 
cisaillement pur, c.-à-d. 


IT 
EEE pour 7 —c. 


Déterminant à partir de cette condition la constante arbitraire 
dans la solution (53.19), on obtient : 


ES ET il à) sin ©. (55.3) 


r 


Posant ici r — a, on trouvera la valeur w, correspondant à c'en 
question ; la pression sur le bord de l'ouverture est déterminée d’après 
la formule (53.18) pour ©, lorsque © — w,. On s'aperçoit aisément 


X A C e 
que &o > z et croit avec (©) . La pression p augmentera alors en 


atteignant la valeur maximale de 24 pour w, = SJ nm. L'accroisse- 


ment ultérieur de la pression et l'extension de la zone plastique sont 
impossibles ; un épaississement se produit sans encombre au bord 
de l'ouverture à cette pression maximale p = 24 (certes, pour de 
petites déformations). Pour le montrer, nous négligerons les défor- 
mations élastiques constatées au bord de l'ouverture, et alors confor- 
mément à (52.3) 


Es + DRE = 0. 
D'où, utilisant la se. NT 


Er + 6e + E: = 0, 


on trouve la vitesse de l’épaississement relatif de la plaque 
Or +0 v 
EE te po (= 2). 


209 —0r 


A la pression maximale p — 2k, les contraintes au bord de l'ou- 
verture r = a (cf. fig. 157) seront : 6, — — 2k, og = — k et, évi- 
demment, £. — oo. On obtient à partir de (55.3) le rayon maximal 


de la zone plastique pour r = a, & = LE 
(=). 175. 
max 


Les équations dans la zone plastique sont hyperboliques; pour 
la pression maximale p = 2k, les caractéristiques des familles «, f 
ont un point de contact sur le cercle r — a ( = 0), ce qui correspond 


au point parabolique w = ; x sur la figure 157. Les caractéristi- 
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ques sont orthogonales sur la frontière r = c. La distribution des 
contraintes est montrée sur la figure 170. 

3. Equilibre élasto-plastique pour la condition d'écoulement de 
Tresca — Saint-Venant. En l'occurrence, le régime DE est réalisé 
au bord de l'ouverture (fig. 159) et la condition d'écoulement a la 
forme; 


Op — Or — 2k, 


où 24 — ©.. À partir de l'équation différentielle d'équilibre (53.14) 
et des conditions de continuité sur le cercle r — c, on obtient: 


= —k(4+2n<+), oo=k(1—2In<). (55.4) 


Selon la condition d'écoulement, la valeur de la contrainte radia- 
le o, ne peut être supérieure à 6, (cf. fig. 159); d'autre part, à partir 
de (55.4), on trouve le rayon 
maximal de la zone plastique : 


(El 1,65. 


Lés distributions des con- 
traintes élastique (en pointillé) et 
élasto-plastique (en ligne pleine ; 


Fig. 171 Fig. 172 


C Lé e DJ # Ld 
— = 1,40) sont montrées sur la figure 171 où sont représentées 


aussi les courbes des contraintes résiduelles 6°, 068 qui apparaissent 
lorsque l’on supprime la pression. 

Notons que la contrainte résiduelle radiale of est une contrainte 
de compression. Cette circonstance est couramment utilisée dans la 
construction mécanique pour fixer les tubes dans des tôles (plaques) 
planes (ou gauchies) par mandrinage. Cette opération consiste à éva- 
ser de l’intérieur l'extrémité du tube Z (fig. 172) introduite dans 
l'ouverture de la tôle 2. Après l'éloignement de l'outil (suppression 
de la pression), le tube se trouve solidement fixé dans la tôle (cf. 


[5], ch. XXXIID. 
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06. EXTENSION D'UNE PLAQUE AFFAIBLIE 
PAR DES RAINURES 


Considérons (pour la condition d'écoulement de von Mises) 
deux problèmes sur la traction d’une plaque affaiblie par des rainu- 
res. La solution de ces problèmes a été obtenue par R. Hill [:t]: 
les rainures sont supposées suffisamment profondes. 

1. Extension d’une plaque à rainures circulaires. Soit une plaque 
affaiblie par des rainures symétriques à base circulaire de rayon a 


|? 


Fig. 173 


(fig. 173). Des champs de contraintes à symétrie axiale apparaissent 
au voisinage de la partie circulaire du contour (grâce à l’hyperboli- 
cité des équations dans ces domaines, les champs de contraintes sont 
entièrement définis par la forme du contour libre). Par conséquent, 
les contraintes dans ces zones seront décrites par les formules (53.18), 
la distance r du centre O et la fonction «w étant liées par l’équation 
(53.21). Il est évident que ces champs peuvent être prolongés de part 
et d'autre, mais à une distance maximale r — 2,07a = c,; dans ce 
cas limite, l'angle d'ouverture de la partie circulaire de l’arc AB 
ne doit pas être inférieur à 38°56'. 

Soit hk << 1,07a; alors les champs, qui se propagent à partir de 
chaque rainure, ont un point de contact au centre C (fig. 173, a). 
Pour que la construction puisse se réaliser, l’arc AB doit présenter 
un angle d'ouverture suffisant (en particulier, la construction est 
toujours possible si l’angle d'ouverture est => 38°56’). Utilisant 
l'équation différentielle d’équilibre (53.19) et intégrant par parties 
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on trouve la charge limite 
a+h 


P,=2 | Ge dr = 2 (a+ h) (Gr}r-ah. (56.1) 


La charge limite élémentaire est égale à P° = 20,h=—2 V3 kh. 
Le rapport P,/P% (facteur d'amplification) peut ètre représenté de 
façon approchée par la formule 


Pass h h n.* 
pe 1+023-— (0<2-<1,07). (56.2) 


Les caractéristiques se confondent au centre C pour k — 1,07a. 

Par la suite, pour k > 1,07a, les domaines plastiques à symétrie 
axiale ne changent pas et sont reliés suivant l’axe des x par un col 
(fig. 173, b), qui correspond à un point parabolique 
sur l’ellipse d'écoulement (fig. 157). Le long du col. 
on a: 


CO, — k, Op — 2k. 
A l’aide de (56.1) on calcule facilement la charge limite 
a+th 
P,=—2 | Godr = 2k(a+2h— c;) 
et le facteur d'amplification 


Ps 
Ps 


2M,15—0,04— (h>1,07a). (56.3) 


Fig. 174 


Pour conclure, nous fixerons notre attention sur 
deux remarques. 

En comparant les résultats obtenus avec le facteur d'amplifica- 
tion correspondant (41.4) dans le cas de la déformation plane, on 
découvre que le facteur d'amplification est légèrement inférieur lorsque 
l'on y a affaire à un état de contrainte plan. 

Les parties supérieure et inférieure de la plaque se déplacent ri- 
gidement dans la direction de l’action des charges. La vitesse est 
discontinue et des cols se forment le long des lignes de séparation 
passant par les caractéristiques. 

Les observations de B. Hundy {"] sur l'extension d’une plaque 
de cuivre affaiblie par des rainures circulaires (fig. 174) confirment 
cette conclusion qualitative. Le col se prète bien à une observation 
au stade de la déformation précédant la rupture. 

2. Extension d’une plaque à rainures angulaires. La plaque est 
affaiblie par des rainures angulaires symétriques (fig. 175). Seuls 
les domaines de la traction uniaxiale uniforme peuvent être contigus 


l) 
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aux côtés rectilignes libres des rainures et ÿ = 1, — 54°44". Envisa- 
geons le schéma de la solution montré sur la figure 175, a. Un champ 
centré (53.16) avoisine le domaine de la traction uniforme. Selon la 
condition de continuité des contraintes, l’angle 6 sera compté à par- 
tir de l’axe polaire 0’O” conformément à la figure 163. L’'aire rhom- 
boédrique ABCD est le domaine de l’état de contrainte homogène, 
les contraintes tangentielles étant nulles suivant la ligne AB pour 


P 


26 


P 
6) 


(Fig. 175 


des raisons de symétrie. Mais alors @ est l’angle formé par la direction 
principale et l'axe des r passant par la ligne BD; cette dernière 
est définie par l'angle 6 = 6.. 

Egalant les contraintes exprimées par les formules (53.3) aux 
contraintes d'après (53.16) pour O8 = 6,, on trouv:: 


tg 29 = 2 tg 0:. (56.4) 
Il découle de la construction présentée sur la figure 175, a que 
p = 6 — (5 + Ah — n). 
Ainsi, l’angle 6, est tiré de l'équation 
2 tg 0, + tg 2 (ô + 21 — 6,) = 0. (56.5) 


Connaissant 6,, on trouve aisément les contraintes principales 
dans le domaine ABCD moyennant les formules (31.4) et (33.16) 


Gi, G= (30058, + VT+3sin20). (56.6) 


BLa construction est possible si @ > 0. Lorsque q = 0, il découle 
de (56.4) que 8, = 0. Ainsi, ô > x — 21 — 70°32”. Le facteur d’'am- 
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plification sera alors égal à 


P, 1 ee re 
PE TV (3cos + VT+3sin@), (5 —2h<5<F). (56.7) 


Lorsque 0, — 0, l’ensemble de la construction dégénère en une ligne 
de discontinuité (col) longeant AB ; les deux familles de caractéristi- 
ques se confondent en une seule (cf. fig. 163). Cette solution montrée 
sur la figure 175, b se conserve également pour des rainures plus 
aiguës, quand 6 << 70°32’. Le long de AB on a 68 = 2k, 6, = k 
et le facteur d'amplification sera maintenant égal à 


ei, 6<1032. (56.8) 


57. FLEXION D'UNE PLAQUE À ENTAILLE UNILATÉRALE 


Considérons la flexion d'une plaque à entaille unilatérale 
{fig. 176) en nous bornant à l’examen du cas où l’entaille est angulai- 
re. La construction du champ de caractéristiques est montrée sur 


25 


( 
(/ 
(? 

0 


$e 
Le 
f\/\ SASCA 
ô) 


Fig. 176 


la figure 176, a. A la frontière rectiligne inférieure confine un triangle 


de compression uniaxiale uniforme de — V3k. A l’entaille, le champ 
est le même que dans le problème précédent (fig. 175, a). La contrain- 
te normale sur la ligne AB est égale à ©, conformément à (56.6), 
l’angle 6, étant trouvé à partir de l'équation (56.5). 

La position du point B (caractérisée par le segment h,) est déter- 
minée par la condition de nullité du vecteur principal de contraintes 
agissant dans la plus petite section transversale, à savoir: 


Om —0s(k—h)—=0 (0; = V3). 
Le moment fléchissant limite est égal à 


M,= + GR, 
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Pour une plaque lisse de hauteur À le moment limite est égal 
à M9 = pe. Le facteur d'amplification est égal à 


Ma 201 

MS oi+0 * (57.1) 
Comme dans le paragraphe précédent, la solution est vraie pour 
ô > x — 24, — 70°32’. Lorsque ô — x — 2y,, l’ensemble de la 
construction situé au-dessus du point B dégénère en une ligne de dis- 
continuité (col) longeant AB. Lorsque 6 < x — 2#,, la solution 
s’accomplit suivant le schéma montré sur la figure 176, b. Les con- 
traintes dans le col sont égales 


à O1 = 2k, ©, — k. On s'aper- PEN CE 2 A 

çoit aisément que ME PRESS 
106 

mn Ve NASSSSSEE 

h 243 FRRENENSE 


104 | 
et le facteur d'amplification est 15 ee 


constant Hi on | | 


PT si 
Me _ 4 — 1.072 EE Le | E 
My 243 TER A 
(72) ‘90 70 5ù sw WT 
La courbe du facteur d’am- Fig. 177 


plification en fonction de l’angle 

de l’entaille est représentée sur la figure 177. Dans l’état limite, 

les parties rigides de la plaque tournent par rapport au point B. 
Le problème sur la flexion d’une plaque à ouverture circulaire 

(cf. [161]) est un peu plus compliqué. 


Exercices du chapitre VI : 


1. Considérer l’état élasto-plastique d’un disque rond d'épaisseur constante 
tournant rapidement pour la condition d'écoulement de Tresca — Saint-Venant. 

A quelle vitesse angulaire obtiendra-t-on un état plastique pur? 

2. Envisager (dans les conditions de l’état de contrainte plan) la flexion 
d'une console courte sous l’effet d’une force (fig. 119) pour le premier type de 
champ de vitesses (c.-à-d. pour les consoles « longues ») en utilisant les solu- 
tions montrées sur la figure 163. 

3. Montrer, en cherchant les solutions des équations différentielles d'équi- 
libre et de la condition d'écoulement de von Mises indépendantes du rayon vec- 


teur r. que la fonction # = s° + (5): où s — 6g, satisfait à l'équation 
2 
(S) + AQw — 48k2—0. (*) 


18—0653 
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4. Montrer que l'intégrale particulière w — 4k° de l’équation (*) conduit 
à la solution de Hill (53.16) comportant une constante arbitraire. 

5. Montrer que l'intégration de l’équation (*) conduit à la solution à deux 
constantes arbitraires B, «: 


Ce = À +B cos 2 (0+w), 6, —A4 — B cos 2 (60+w), t,9—=B sin 2 (80+0), 


où A1 = 3 (x — B?). 

6. Envisager le problème portant sur la flexion d’une plaque à deux_en- 
tailles angulaires (cf. paragraphe 57, fig. 176). 

7. Envisager le pote portant sur la flexion d’une plaque à une ouver- 
ture circulaire pour le cas où le champ de compression (fig. 176, a) a un point 
de contact B avec le champ à symétrie axiale. 

8. Trouver la charge limite lors de la flexion d’une console (fig. 119) sous 
l'effet d'une pression répartie uniformément sur la face supérieure. 

9. Idem pour une poutre à deux appuis. 


CHAPITRE VII 


DÉFORMATION À SYMÉTRIE AXIALE 


58. ÉQUATIONS DE LA DÉFORMATION À SYMÉTRIE AXIALE 
POUR LA CONDITION D'ÉCOULEMENT DE VON MISES 


Généralités. Les problèmes à symétrie axiale de la théorie de 
plasticité présentent un grand intérêt pour les applications. Suppo- 
sons que l’axe d'un corps de révolution envisagé se confonde avec 
l'axe d’un système de coordonnées cylindriques r, @, z, et les charges 
(ou déplacements) données possèdent également une symétrie axiale. 
La déformation d’un tel corps sera alors à symétrie axiale, les com- 
posantes de la contrainte et du déplacement étant indépendantes de 
l'angle polaire o. 

Supprimons de l'analyse le problème de la torsion du corps: 
la torsion des barres rondes de diamètre variable fera l’objet d’un 
examen sommaire dans le chapitre 
VIII (paragraphe 66). On peut alors 
admettre l'absence de la composante 
tangentielle de la vitesse 


Vo = 0 qe 
et les composantes de la contrainte 
Tro = To = 0. 

Les composantes non nulles de la 
contrainte 6,, Op Oz Tr= (fig. 178) 
et les composantes de la vitesse v,, v, 
(que nous désignerons par la suite | 
par u et w dans le présent chapitre) Fig. 178 
sont fonctions des coordonnées r, 2. 


En l'absence de forces massiques, les équations différentielles 
d'équilibre ont la forme : 


00- Oz Or — OC 
+ SE + _ 
ôr 0z r ‘ 
58.1 
Oz À ) 


Trz 00: _ 
ôr T+z =0. 


18° 
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Les composantes de la vitesse de déformation sont définies par 
les formules : 


ou u ôw ) dw 
Br: = Es metz. (68.2) 


A ces équations il faudra joindre les équations de l’état plasti- 
que. Il est facile de le faire, mais, compte tenu des difficultés de la 
solution, nous nous bornerons à analyser ici les équations d’un corps 
rigide-plastique. 

Les problèmes à symétrie axiale « unidimensionnels », pour les- 
quels l’état de contrainte de déformation ne dépend que d’une varia- 
ble indépendante, le rayonren l'occurrence, sont relativement sim- 
ples (bien qu'ils nécessitent parfois l’application des méthodes numé- 
riques). Ils ont déjà été traités ici (sphère creuse et tube cylindrique 
sous l'effet d’une pression, équilibre à symétrie axiale d’un voile, 
etc.). Dans ces problèmes, on peut tenir compte des déformations 
élastiques, de l’écrouissage et d’autres propriétés mécaniques. 

L'analyse du problème général à symétrie axiale, même pour le 
corps rigide-plastique, se heurte à de grandes difficultés mathéma- 
tiques, ce qui nous conduit à rechercher différentes simplifications 
éventuelles dans l’énoncé du problème. 

2. Relations de Saint-Venant — von Mises. Pour le corps rigide- 
plastique, il faut partir des relations de Saint-Venant — von Mises 
(13.12) qui, dans le cas de symétrie axiale considéré, prennent la 
forme : 


Er __ Or—0 2 Op —0 & Oz—0 Mrz __ Tr: (58.3) 


= , 2x ? H Ts ? 


H 2ts ?”  H 2Ts 


où l'intensité des vitesses de déformation de cisaillement est égale à 


H=V 2 GE) + Got + EE) + ne. (58.4) 


Les composantes de la contrainte, représentées par les formules 
(58.3), satisfont à la condition d'écoulement de von Mises 


(0, — 049)? + (Op —0:)° + (0: —0,)* + Gti, = Gti. (58.5) 
Les composantes de la vitesse de déformation vérifient l'équation 
d’incompressibilité : 
ou" FES 1 (58.6) 
ôr r SRE j 


Les relations écrites forment avec les équations différentielles 
d'équilibre un système de six équations à six fonctions inconnues 
Or O gr O2 Tr U, W. Dans le cas général, ce système est elliptique 1%]. 

Notons qu’il n’y a que trois équations aux contraintes (58.1). 
(58.5) pour trouver les quatre composantes de la contrainte o,, 
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O @r O2» Tr2. À la différence des cas de la déformation plane et de l’état 
de contrainte plan, le problème à symétrie axiale n’est pas un pro- 
blème à détermination statique locale ; l’analyse séparée des champs 
de contraintes et de vitesses est donc exclue dans le schéma envisagé. 

Quelques solutions particulières exactes sont obtenues par la 
méthode semi-inverse. Nous noterons ici le problème de l'écoulement 
d’une masse plastique dans le cône circulaire (V. Sokolovski [%)), 
le problème relatif à la compression d’un cylindre par des efforts ré- 
partis sur les faces latérales suivant une loi déterminée (Hill [*}) 
et le problème portant sur le refoule- 
ment depuis une bague cylindrique en 
compression (Hill [*])}. On possède 
des solutions approchées de plusieurs 
problèmes pratiques importants, qui 
sont fondées sur diverses hypothèses 
complémentaires. 

3. Condition de plasticité totale. 
On doit à Hencky [!*] un des procé- 
dés permettant en quelque sorte de 
surmonter les difficultés apparues et 
qui est devenu d’un usage courant dans 
les calculs technologiques. 

Il proposa d'admettre que dans 
l’état de contrainte à symétrie axiale Fig. 179 
on voit se réaliser le régime dit régime 
de plasticité totale lorsque deux contraintes principales sont égales. 

La contrainte ©, est évidemment la contrainte principale. Dé- 
signons par O1, OC» (01 > 62) les contraintes principales dans le plan 
r, z (fig. 179) et par + l’angle entre la première direction principale 
et l'axe des r. On aura alors: 


Or, O:—=pæ+gcos2vw, 7T,.—qsin 2, (58.7) 


où l'on a posé 
1 [ 
P=(Gi-+02), q=-5 (01 —0:2). 


La condition o, — 6, conduit à un état de contrainte très parti- 
culier (cf. paragraphe 59, régime 4). C’est pourquoi on suppose que 
Ce = O1 (ou 6,) dans le régime de plasticité totale. Superposant la 
pression hydrostatique 6 — — 6, sur cet état, on en vient à l’état de 
contrainte 


0, 0, O» A O1: 


correspondant à une {raction ou compression uniaxiale. Ainsi, dans les 
conditions de plasticité totale, l’état de contrainte se trouve sur une 
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des arêtes du prisme d'écoulement de Tresca — Saint-Venant (fig. 14); 
on voit aisément qu'on à iCi Tmax — 3 O1 — O2 |, et 7 — 77 ‘max- 


La condition de plasticité totale simplifie beaucoup le système 
d'équations pour les contraintes et conduit au problème à détermina- 
tion statique locale pour l'état de contrainte. 

En effet, nous avons maintenant pour quatre composantes de la 
contrainte quatre équations, à savoir: les équations différentielles 
d'équilibre (58.1), la condition d'écoulement (58.5) et la condition 
O1 —=0% Le système d'équations pour les contraintes sera alors du 
type hyperbolique; ses caractéristiques coïncident avec les lignes 
de glissement ; l’analyse détaillée de ce système est envisagée dans 
le paragraphe suivant (régime B). Au moyen de procédés analogues 
aux procédés appliqués dans le cas de la déformation plane, on peut 
examiner divers problèmes particuliers. 

L'analyse du champ de vitesses d’après les relations de von Mises 
ne semble pas possible à exécuter étant donné que le système 
d'équations s'avère redondant. D'ailleurs cette difficulté disparaît 
lorsque l’on passe à la condition d'écoulement de Tresca — Saint- 
Venant et à la loi associative de l'écoulement (cf. paragraphe 59). 
Néanmoins, dans le cas général il est impossible de construire la solu- 
tion du problème à symétrie axiale pour la seule condition de 
plasticité totale. Cette condition peut cependant satisfaire à certains 
problèmes}particuliers (cf. paragraphes 60 et 61 ci-après). Notons 
que, pour le corps continu, nous avons 6, = 6, sur l'axe de symétrie 
Oz. Cette relation est parfois vérifiée de façon approchée dans l’en- 
semble du corps. 

I1 semble donc que les solutions pour la condition de plasticité 
totale donnent dans certains cas une approximation admissible de la 
charge limite. 

Conformément à l’hypothèse de la plasticité totale, le problème 
de l’enfoncement d’une sphère rigide dans un milieu plastique a été 
étudié par A. Ichlinski [11]; ce problème est intéressant en parti- 
culier vu la méthode connue des essais de dureté des matériaux de 
Brinell. 

La condition de plasticité totale est couramment utilisée dans les 
calculs technologiques pour le traitement des métaux sous pression 
(forgeage, estampage, pressage, cf. [#:3%]). 


59. ÉQUATIONS DE LA DÉFORMATION À SYMÉTRIE AXIALE 
POUR LA CONDITION D'ÉCOULEMENT 
DE TRESCA — SAINT-VENANT 


1. Relations principales. L'énoncé mathématique des problèmes 
se simplifie lorsque l’on passe à la condition de plasticité de Tresca — 
Saint-Venant et à la loi associative de l'écoulement ; les avantages 
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sont particulièrement importants pour les problèmes aux directions 
principales connues. 
La condition d’écoulement aura maintenant la forme : 


Tmax = COnSt = k (2k = 65), (59.1) 


AVEC 2Tmax = MAX (|01 — 02, [O2 —Opls (09 — 011). Dans l’es- 
pace des contraintes principales, cette condition définit la surface 
d'un prisme hexagonal régulier 
(fig. 14). Selon la loi associative % 
le vecteur vitesse de déforma- 
tion est dirigé suivant la nor- 
male à la surface d'écoulement, 
mais l'écoulement reste indéter- 
miné le long des arêtes du pris- # 
me (cf. paragraphe 16). 
Conformément à la condition 
d’'incompressibilité 


La contrainte tangentielle ©, 
est la contrainte principale (0, = © 
— 63). Considérons la section du 
prisme de Tresca — Saint-Venant 
par le plan ©, = const. On aura 
alors l'hexagone qui est montré sur la figure 180; les coordonnées 
de son centre O, sont égales à (09, Oo). 

La condition d'écoulement et les vitesses de déformation princi- 
pales dans divers régimes sont données dans le tableau ci-après, 
où À,, À. sont des fonctions scalaires non négatives arbitraires (cha- 
que régime possédant ses fonctions). 

Passons maintenant à l'analyse détaillée des écoulements dans 
différents régimes. 

2. Régime 4. Ici 0, = 0, et il se réalise, comme nous l’avons 
déjà noté, un cas très particulier de l’état de contrainte. Notamment 
g = 0 et, conformément à (58.7), on a t,. — 0, tandis que 6, — 


= 6, — p. Intégrant maintenant les équations différentielles d’équi- 
libre (58.1), on obtient : 
=2kin, 6p=0r—2k, (59.3) 


où c > O est une constante arbitraire. En vertu de la loi de l’écoule- 
ment, on a &, < 0 et donc u < 0. Les contraintes tangentielles 
étant absentes dans le plan r, 5, les projections de la vitesse x et w 
sont les fonctions continues de r, z (car la discontinuité de la compo- 
sante tangentielle de la vitesse ne peut se produire que sur une sur- 
face de glissement où tm1x = &). 
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Condition d'écoulement et vitesses de déformation 


Vitesses de déformation principales 


Condition d'écoulement 


Le régime D est analogue au régime À envisagé. 
3. Régime AB. Dans ce cas E,<0, par conséquent, u <0(. 
On a par la suite: 


Ëe = 0. (59.4) 


Les vitesses de déformation principales étant égales à 
- 1 La e—Se 
Lo Ee 2 (Ër + E) en rs VE E-)? + Mr: 
la condition (59.4) conduit à l’équation différentielle 


ôu ôw ou dw \2 ere 
1 =( +) . (59.5) 
Joignant ici la condition d’incompressibilité 


ou u ow 
A 0 (59.6) 


on aboutit à un système de deux équations définissant les vitesses 
u et w pour u < 0. Si le champ de vitesses est trouvé, on déduit les 
contraintes des équations différentielles d'équilibre (58.1), de la con- 
dition d'écoulement 


Gi — 09 = 2, (59.7) 
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ainsi que de la condition de coaxialité de la contrainte et de la vi- 
tesse de déformation. Ainsi, ce cas est à détermination cinématique 
locale. 

Un écoulement analogue a lieu pour le régime CD (mais u > Ü). 

Revenons à l'analyse des équations (59.5) et (59.6) pour les vites- 
ses. Soit u = 0; on aura la solution élémentaire w — const pour 
u = (. 

L'’équation d’incompressibilité (59.6) peut être représentée sous 
la forme 


(ru) + 2 (rw) = 0. 


Il est évident que l’on peut introduire le potentiel de vitesse 


1  0V 1 OV 
ee D RE el 
pour lequel on tire de (59.5) l'équation différentielle 
dV OV 1 9V \2 av OV 1 OV : 
Cr 7) oa(ore-r &) 0 69) 


Pour définir le type de cette équation, on cherche à savoir s’il est 
possible de construire une solution au voisinage d’une ligne Z quel- 
conque pour les valeurs des vitesses u, w définies sur cette ligne 


(c.-à-d. les valeurs des dérivées a : =) . Le long de la ligne L on a: 
0V oV 0°V oV 9°V 9°V 
d | )= ôr= dr +3; d2, d | 0z )= Ôr 93 dr + 02 dz. 


À partir de ces relations et de l’équation (59.9), on peut calculer 
le long de Z les dérivées secondes du potentiel V. Ecrivant ensuite 
les accroissements des dérivées secondes le long de Z et utilisant 
(59.9), on s'aperçoit aisément que les dérivées du troisième ordre ne 
sont pas définies de façon unique si la courbe L est telle que le long 
de cette courbe est vérifiée l’une des deux relations suivantes: 


1 0°V V 4 OV dz 02V 
a on os cola eant 
4 OV 9V 
Tr 9z * °U bien — Ôr 0: ” 
On peut, à l’aide de (59.8) et des formules connues 
1 1 
Br, = (+) + + ( —b) es (59.40) 
Nr: = (E1 —Ee) sin 2, 


où w est l'angle entre la première direction principale de la vitesse 
de déformation et l’axe des r (fig. 181), représenter ces équations sous 
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la forme 
soit _ = tg , (lignes a), 
d= (59.11) 
soit = —cotgw#, (lignes f). 


De la sorte, l'équation (59.9) a deux familles différentes de carac- 
téristiques; ces dernières sont orthogonales et sont confondues avec 
les trajectoires des directions principa- 
les de la vitesse de déformation. Le 
long des caractéristiques les relations 
ont une forme assez complexe; nous 
passerons sans nous arrêter sur leur 
déduction (cf. [!*]). La solution de 
différents problèmes aux limites pour 
le potentiel de vitesses V peut être 
obtenue par la méthode des différen- 
ces finies de Massot. 

Passons maintenant au système 
d'équations pour les contraintes consti- 
tué par les équations différentielles 
d'équilibre (58.1) et la condition 
d'écoulement (59.7). Cette dernière 
peut être écrite également sous la 
forme 6 = p + g—2k. Portant cette 
valeur de 6, et les contraintes ©,, 6,, v,, conformément à (58.7) 
dans les équations différentielles d'équilibre, on en vient au 
système : 


Fig. 181 


ôp ôq 0q . ee 

7 +3 cos 24 + sin 2ÿ = | 

— 2q (sin 2 À _ cos pe) _— (2k —g + gq cos 2), | 

 - on : . (59.12) 
+ Sin 2b ——7 cos Zÿ— : 


— —2q (cos 2p + sinièp SE) — asin 24. J 

Admettant que l'angle + soit connu de la solution du problème 
cinématique, on obtient un système de deux équations pour les fonc- 
tions inconnues p, q. On trouve aisément (par exemple, au moyen 
d'un procédé « déterminant » ordinaire en faisant appel aux expres- 
sions pour dp, dq) que le système (59.12) est du type hyperbolique 
aux mêmes lignes caractéristiques (59.11). Ainsi, les équations pour 
les vitesses et les contraintes possèdent les mêmes caractéristiques 
qui sont les trajectoires des contraintes principales dans le plan r, z. 
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4. Régime BC. Ici ©, étant la contrainte principale intermé- 
diaire, nous aurons donc E, = 0, c.-à-d. u = 0. Il découle alJors de 
l'équation d’incompressibilité que & ne dépend que de r : w = w (r). 
Ensuite, on trouve que Ë, — E. — 0,et n,. = w’ (r). Par conséquent, 
les directions des coordonnées r, z coïncident avec celles des éléments 
de la vitesse de cisaillement maximale. Les contraintes ©, = 6. 
et t,. — + k agissent sur ces mêmes éléments. Intégrant la seconde 
des équations d’équilibre, on obtient : 


O=0= + k +R (r), 


où À (r) est une fonction arbitraire. Il résulte maintenant de la pre- 
mière équation d'équilibre que 0, = L rR (r). 


Le régime envisagé est lié à un champ de vitesses trivial (u = 0, 
w = w (r)). 

5. Régime B. Il correspond à l'état de « plasticité totale » quand 
6% est égale à l’une des contraintes principales; dans le cas donné 
Oy—=0,. Comme nous l’avons 
déjà remarqué dans le para- 
graphe précédent, nous avons 
maintenant quatre équations 
pour définir quatre compo- 
santes inconnues de la con- 
trainte, c.-à-d. que le pro- 
blème est à détermination stati- 
que locale. 

Le régime C est analogue 
au régime B, mais la plus 
grande valeur (dans le sens 
algébrique) de la contrainte y 
sera celle de la contrainte 
principale o, et o,=—=0. Les Fig. 182 
systèmes d'équations des régi- 
mes singuliers B et C étant analogues, il suffit donc d'examiner 
l'un d’entre eux. 

Pour fixer les idées, arrêtons-nous sur le régime C. Le système 
d'équations approprié pour l’état de contrainte a été étudié par 
Hencky. Il comporte les équations différentielles d'équilibre (58.1), 
la condition de plasticité 01 — 0, — 2k et l'égalité o, = 01. Les 
lignes de glissement &, B (trajectoires tm:+) dans le plan r, z font un 


z ©, 


angle de + . avec les directions principales (fig. 182). La contrain- 


te normale p — - (o, + ©.) agit sur les éléments de glissement; 
notons que p diffère de la pression moyenne 0. 
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ES 


Il est évident que o, — p + ket la pente de l'élément de glisse- 
I 


ment 0 = 1 — Z- Portant ces valeurs dans les formules (58.7), 
on trouve: 


Cr, 0-— p + ksin 28, 
d | (59.13) 


Tr: = k cos 0. 


Substituant les contraintes dans les équations d'équilibre (58.1), 
on obtient le système d'équations différentielles pour les fonctions 
inconnues p, 0: 


2 2k (cos 20-À + sin 20 À) =-À (1 sin 28), 
ôr ôr 0z r - 
(59.14) 
oz 
En utilisant le procédé « déterminant » nous montrerons que ce 
système est hyperbolique. Soient p, 0 les valeurs des fonctions recher- 


chées définies le long d’une ligne quelconque Z dans le plan r. z. 
Pour la surface intégrale passant par Z on a: 


2P__9p (sin 28 À — cos 205) = — À cos 20. 


dp=? dr+ dc, 40 dr+ ds, (5945) 


les coefficients des équations (59.14) et (59.15) étant connus sur L; 
par rapport aux dérivées partielles, les équations données for- 
ment un système de quatre équations algébriques non homogènes 
linéaires. Si L est une caractéristique, le long de celle-ci les dérivées 
mentionnées sont indéterminées et, par conséquent, le déterminant 
du système algébrique cité et les numérateurs appropriés s’annulent. 

Egalant à zéro le déterminant du système, on trouve les équations 
différentielles des lignes caractéristiques : 


dz ; 
= tg 0 (lignes a), 

. (59.16) 
Te —= — Colg 6 (lignes B). 


Ainsi, il existe deux familles de lignes caractéristiques orthogonales 
coincidant avec les lignes de glissement. 

Egalant à zéro les numérateurs (dans les formules de Craemer), 
on obtient les relations le long des lignes caractéristiques : 
d (220 )—(sin0+cos 0) —0 (sur la ligne a), 


r 


E (59.17) 
d (2+ 28 ) + (sin 8 + cos 8) —È = 0 (sur la ligne B), 


où ds,, dse sont des éléments de longueur le long des lignes «& et f. 
Ces relations expriment les conditions de l’équilibre plastique de 
l'élément du réseau de glissement (fig. 182). 
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Ainsi, pour le régime en question. l'élaboration de la solution 
se réduit à l’examen d’une série de problèmes aux limites (problème 
de Cauchy, problème caractéristique initial, etc.). La solution peut 
être obtenue en appliquant la méthode des différences finies de Mas- 
sot (identiquement aux problèmes de la déformation plane, chapitre 
V). Il faut tenir compte des discontinuités éventuelles du champ de 
contraintes. 

Penchons-nous maintenant sur la définition des vitesses u et w 
que l’on trouve à partir de l'équation d’incompressibilité (59.6) 
et de la condition de coaxialité 


; ôu 0w ou dw 

Les restrictions E, < 0, E, > 0 doivent être alors satisfaites. Il 
découlera de la deuxième inégalité que u > 0. 

On s'assure aisément que le système d'équations pour les vitesses 
est également hyperbolique; ses caractéristiques sont toujours repré- 
sentées par les lignes de glissement (59.16). Le long des lignes carac- 
téristiques, les équations pour les vitesses prennent la forme : 


cos 0 du + sin 0 dw + ds; 0 (sur la ligne «@), 


; (59.19) 
sin Ô du — cos 6 dw —- dss = 0 (sur la ligne B). 


6. Considérations finales. L'analyse des écoulements pour les régimes 
DE. E, EF, F, FA se réduit à la répétition des résultats exposés plus haut 
à des modifications évidentes près. 

Les frontières des zones répondant à des régimes différents ne sont généra- 
lement pas connues d'avance, ce qui rend la solution du problème essentielle- 
ment plus difficile. Une analyse approfondie de la disposition des zones à régi- 
mes différents et l'observation de toutes les restrictions convenables et des 
conditions de compatibilité sont nécessaires pour l'élaboration des solutions; 
l'application correcte des solutions discontinues a une grande importance. 
Dans cette optique, les solutions erronées publiées dans plusieurs ouvrages 
représentent un bon avertissement [|]. 

On peut trouver dans diverses publications [%,14°,173] l'analyse plus détail- 
lée de quelques aspects de la théorie générale et les solutions des problèmes 
particuliers; le lecteur y trouvera des références bibliographiques complémen- 
taires. 


60. ÊTAT DE CONTRAINTE 
D'UNE INTERCALATION PLASTIQUE MINCE EN TRACTION 
(COMPRESSION) 


1. Généralités. L'étude de l’état de contrainte d’une intercalation 
plastique mince fixée à des parties rigides est conditionnée par une 
série de raisons d’ordre pratique. Citons quelques exemples. 

La soudure (collage) travaille dans de telles conditions. On sait 
que la soudure est bien plus solide qu’une barre de section égale, 
exécutée avec le même matériau que celui du joint de soudure. 
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Les assemblages soudés dans lesquels le matériau du joint de sou- 
dure est beaucoup plus doux que le métal des pièces soudées sont par- 
fois avantageux. L'état de contrainte dans les intercalations minces 
a certaines particularités, ce qui peut éclaircir certains cas de destruc- 
tion, inattendus à première vue. 

Pour apprécier la solidité d’un métal, il est très important de 
connaître la valeur de la résistance à la rupture. Pour les métaux 
plastiques, il est difficile de mesurer cette caractéristique sur des 
éprouvettes standard ; on est obligé d'habitude de procéder aux essais 
à des températures très basses (pour réduire la plasticité). Néan- 
moins, si la traction s'exerce sur une éprouvette (fig. 183), constituée 
par deux parties cylindriques solides 7 
(de diamètre 2a) qui sont soudées l’une 
à l’autre par une intercalation mince 
Z2(kR< a) d'un métal plus doux, on 
aura alors, à une certaine charge P, 
une destruction fragile de l’intercala- 
tion (pour des déformations petites) 
suivant un plan n-n quelconque inégal. 
L'état de contrainte de l’intercalation 
étant connu, on peut déterminer la 
valeur de la résistance à la rupture. 

Notons en passant quelques parti- 
cularités de la traction d’une telle 
éprouvette. La différence des coeffi- 
cients d’élasticité étant négligeable pour 

Fig. 183 les aciers, nous considérons ceux-ci 
égaux par la suite. Pour le cas de la 
traction dans les limites de l’élasticité, l'éprouvette se trouve 
alors dans un état de traction homogène uniaxiale. La limite 
d'écoulement du matériau du disque (intercalation) une fois at- 
teinte, ce dernier passe entièrement et immédiatement à l’état 
plastique. Avec l’évolution des déformations plastiques, l’état de 
contrainte du disque dévie de plus en plus de l'extension uniforme 
et acquiert un caractère spatial complexe du fait que les parties « ri- 
gides » de l’éprouvette qui restent élastiques s’opposent à la défor- 
mation du disque. En même temps, des contraintes tangentielles se 
développent sur les plans de contact de la couche avec les parties rigi- 
des. La valeur maximale des contraintes est définie par la limite 
d'écoulement T.. 

Le cas de la déformation plane où la contrainte tangentielle atteint 
partout la limite d'écoulement sur la surface de contact a été étudié 
par Prandtl (cf. paragraphe 47). La solution de Prandtl se rapporte 
au stade final de l’écoulement plastique. 

Dans les conditions de la symétrie axiale, une solution approchée 
analogue pour le stade final peut être obtenue en modifiant légère- 
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ment la conclusion de M. Siebel relative à la compression d’un cylin- 
dre. Ci-après nous citons également l'analyse de l’évolution des con- 
traintes dans l’intercalation au fur et à mesure de l’accroissement de 
la charge. 

2. Stade final de l'écoulement. En nous basant sur l’image de 
l’état de contrainte selon la solution de Prandtl, admettons que les 
contraintes tangentielles atteignent la limite d'écoulement t, à la 
surface de contact, tandis que dans la partie principale de l’interca- 
lation les contraintes normales sont beaucoup plus grandes que les 
contraintes tangentielles (autrement dit, l’état de contrainte est voi- 
sin de l’état hydrostatique) et sont à peu près constantes suivant 
l'épaisseur. Notons ensuite qu'on a au centre (r = 0) o, = ©,. La 
dernière égalité est supposée vraie pour l’ensemble de l’intercalation. 
Introduisons les coordonnées sans dimensions p = r/a, É = za, z 
étant compté à partir du plan moyen du disque, et les contraintes 
sans dimensions 6, æ0,/0,, Op = Og/Os Oz OO T = T,.Ts, 
où ©, = V3. La condition de plasticité de von Mises prend alors 
pour le cas de la traction la forme suivante: 


C,—0—=V1 — T2. (60.1) 


Intégrant la première des équations d'équilibre (58.1) par rapport 
à 5 et tenant compte de ce que t,, = + T, pour z — + h, on obtient: 
do, 1 f k fs 
= = : 0.2 
=. 0,x=+<1) (60.2) 
Sur le contour p = 1 ©, — 0; cette dernière équation satisfaisant 
a ladite condition a pour dde ss 


1— (60.3 
3 (1— p). 3) 

La composante ©. est tirée de la condition d'écoulement (60.1); 
le second membre de cette condition étant nul sur les plans de contact 
et l’intercalation étant mince, on peut considérer de manière appro- 
chée que partout dans l'intercalation} 


Or © Or. (60.4) 


La solution présentée n’est plus valable au voisinage du contour 
op = 1 et au voisinage de l’axe (tout comme pour la solution de 
Prandtl). Etant donné que x € 1, dans l’intercalation mince on voit 
apparaître des contraintes normales élevées qui dépassent de beau- 
coup la limite d'écoulement. 

La contrainte moyenne suivant la section transversale de l'inter- 
calation est égale à 

2x 


j 
Ta 
0 


À Or dr do = (60.5) 
0 


=  — 
33% 
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3. Développement de l’état de contrainte. L'’intercalation réunit 
des parties suffisamment rigides dont le module d’élasticité est à peu 
près le même que celui de l’intercalation, mais dont la limite d’écou- 
lement est beaucoup plus élevée. Lorsque l'effort P est petit, tout 
l’ensemble subit une déformation élastique de traction uniaxiale: 


P_— 
Or = Og = Trz = 0, O, = = = D. 


Lorsque la charge est p = ©,, un écoulement plastique est engen- 
dré immédiatement dans l’ensemble de l’intercalation ; par la suite, 
cet écoulement est toutefois réprimé par les parties rigides en raison 
de quoi des contraintes tangentielles interviennent sur les surfaces 
de contact. Supposons que ces dernières restent planes; cette image 
apparaît comme une approximation satisfaisante grâce à la « mol- 
lesse » de l’intercalation. 

Pour les variables sans dimensions introduites plus haut, les 
équations différentielles d'équilibre et la condition d'écoulement de 
von Mises ont la forme: 


00, , Cr —0y 1 x 
_ ; 73 à =(, (60.6) 
dat L 5 007 
(Or — 09)° + (Op — 02) + (0: — 07)° + 27° = 2. (60.8) 


Pour p = 1, les conditions aux limites seront satisfaites au sens 
de Saint-Venant, c.-à-d. 


k # 
| rdt=0, | o,dt=0. (60.9) 
—* 0 

Adoptons ensuite la condition d’incompressibilité du matériau 
aussi bien dans l’état élastique que dans l’état plastique, ce qui est 
sans influence notable sur les résultats mais simplifie sensiblement 
la solution. 

Par suite de l’imparité de la contrainte tangentielle + et de la 
petitesse de &, nous chercherons la solution sous la forme 


t=R(p)<. (60.10) 


Il est évident que la première condition (60.9) est satisfaite. 
L'équation d’incompressibilité a la forme 


Ou ur du; 
a se ; + — 0. (60.11) 


Dans le problème envisagé, les déformations élastiques et plasti- 
ques sont du même ordre et il faut en général partir des équations de 
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la théorie de l'écoulement plastique. Cependant, cela est lié à des 
grandes difficultés mathématiques. Compte tenu du caractère mono- 
tone de la mise en charge, on se basera donc sur les équations de la 
théorie des déformations. Alors, conformément aux relations (14.5), 
on a: 


OU __ Ur Ur ou, du: ôu, dur du 
pp _ Pp  Œ _ Œ dp __ V3 & (60.12) 
Or—0y Op—Oz Oz—0Or 2 T è ° 


L’intercalation étant mince, nous construirons par la suite la so- 
lution approchée du problème en recherchant les contraintes sur les 
plans de contact & — + x et en les prolongeant d’une manière ou 
d’une autre dans la profondeur de la couche. 

Les sections & —0, & = x, Ü ——Xx demeurent planes. L’interca- 
lation étant mince, il est naturel d'adopter l’hypothèse des sections 
planes u, = u. (€). Il résulte alors de l'équation d’incompressibilité 
que le déplacement 


nu. 4® _ 1 
p 


2 LL, (&) P; 


où C, (6) est une fonction arbitraire et l’apostrophe désigne la dérivée 
par rapport à €. 


Pour p = 0, on a u, = 0, par conséquent C, (£) = 0. Les rela- 
tions (60.12) sont maintenant de la forme 


On en déduit que partout dans l’intercalation 
Or = Op 


Considérons maintenant les relations (60.13) pour à — %x. Pour 
& = x il vient de la condition de plasticité (60.8): 


O:—0r=+Y1—R?2. (60.14) 


Le signe + correspond au cas de la traction. Alors, à partir de 
(60.13) on obtient: 


Vau: pu; 
VI=R 2R° 


Introduisant un paramètre arbitraire 


T7 (rc 


19—0653 
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on trouve la loi de distribution pour des contraintes de contact tan- 
gentielles 
Cp 


VIF 


Le signe + correspond au cas de la traction de l’intercalation. 
Maintenant, à partir de l'équation différentielle d'équilibre (60.6) 
pour Ê — *x, on trouve: 


R = + (60.15) 


1 
Or — 7: | Rdo+f (BP = const). (60.16) 


La contrainte ©, ayant une valeur considérable et étant paire 
selon &, nous supposons que 0, soit indépendante de &. La valeur de 
o,; dans l’intercalation sera alors définie conformément à (60.14). 

Nous déterminons la contrainte ©, = 0, dans l’intercalation 
d’après la condition d’écoulement 


Or=0, + V 1—T. (60.17) 


Satisfaisant à la deuxième condition aux limites (60.9), on trouve 
la constante $. Portant sa valeur dans (60.16) et (60.14), on obtient : 


= EE) 


Ze (60.18) 


4/1 | C; 
TD (arc sin C——+) + 
où l’on a posé 
C 
C a — 
Mes 
Les contraintes ©. sont statiquement équivalentes à l'effort P, 
c.-à-d. 


1 
2 | OP dp=p (p=-—2>1) - 
0 


Cette équation définit la liaison existant entre la constante C 
et la contrainte moyenne p: 
1 1 
(&-2)]+ 


. (= +) ++ (gare sin C, +) . (60.19) 


AR TR 
V/3x%x LC1 3 
1 
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Lorsque C = 0, ce qui correspond au début de l’écoulement plas- 
tique, on a R = 0, 6, = 1, p = 1. Quand C est petit, la distribu- 
tion de la contrainte de contact tangentielle RÀ est proche d’une dis- 
tribution linéaire ; avec l'accroissement de C cette distribution dévie 
de plus en plus de la loi linéaire (fig. 184). Pour C —- co, la contrainte 
tangentielle tend vers la limite d'écoulement +t,, ce qui correspond 


02 04 06 08 10 


Fig. 185 


à l’état plastique final (R = 1, en pointillé). La contrainte moyenne 
est alors égale à 


TH 1 
— = = + ——— 2 


Les formules (60.5) et (60.20) diffèrent peu pour les intercalations 
minces. La valeur réduite de p, est la contrainte moyenne limite que 
l’on puisse appliquer à l’intercalation. Un écoulement plastique évo- 
lué s'établit lorsque l’on atteint la valeur de p,. 

Les contraintes normales 0, et ©, — 0, sont distribuées sur la 
section de façon non uniforme. Leurs courbes pour une certaine valeur 
de p sont montrées sur la figure 185 avec & = 0; la courbe ©. de 
l’état plastique final est montrée en pointillé. Avec l'accroissement 
de la charge, une traction presque « hydrostatique » se développe 
dans la partie moyenne d’une intercalation mince. La contrainte 
normale peut alors atteindre une valeur considérable (elle peut dé- 
passer de plusieurs fois la valeur de la limite d'écoulement 0, pour 
une traction uniaxiale). Dans ces conditions, une destruction fragile 
peut se produire dans l’intercalation douce, la résistance à la rupture 
étant épuisée. 

Les variations des contraintes maximales 6,44, (pour r = 0) 
en fonction de la contrainte axiale moyenne p pour une série de 
valeurs du paramètre épaisseur x sont montrées sur la figure 186. 


19° 
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Fig. 186 


61. ÉTAT DE CONTRAINTE DANS LE COL 
D'UNE ÉPROUVETTE SOUMISE À LA TRACTION 


Le problème de l’état de contrainte dans le col d’une éprouvette, 
engendré à à la traction, est un problème complexe qui n’est pas encore 
tout à fait résolu. Etant donné qu'il est important de connaître les 
valeurs des contraintes au moment précédant la destruction. on a cons- 
truit des solutions approchées qui se basent sur diverses suppositions 
suggérées par les données expérimentales. Examinons une solution 
de cette espèce proposée par N. Davidenkov et N. Spiridonova [#%]. 
__ La distribution des contraintes cesse d’être uniaxiale et uniforme 
lorsque se forme un col (striction). La difficulté de l’analyse augmen- 
te du fait que la configuration du col n’est pas connue. Dans la solu- 
tion approchée on utilise les résultats expérimentaux de l'égalité 
et de la distribution uniforme des déformations naturelles suivant 
la section minimale du col dans les directions radiale et tangentielle. 
Il en découle qu’à l'instant donné dans la section z — 0 


Er = Ep = Const. 


. Les déformations élastiques étant négligeables devant les défor- 
mations plastiques dans la striction, l'équation d’incompressibilité 
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donne: £, — — 2E, — const, et des relations de Saint-Venant — 
von Mises il découle que dans la section z = 0 

CO, = Oy- (61.1) 
Ensuite, pour des raisons de symétrie, +,. = 0 pour z — 0. Dans la 


même section, les équations différentielles d'équilibre (58.1) ont 
pour expressions 


do} dr 2 00 _ 
dr HD dz ) = DE =0, (61.2) 
et la condition d’écoulement sera 
OC; — Or — O4. (61.3) 


Envisageons dans le plan méridien les trajectoires des contraintes 
principales 6, 0, (fig. 187) au voisinage du plan z = 0; l’angle w 


Fig. 187 Fig. 188 


que fait la tangente avec la trajectoire de la contrainte 0, est petit, 
et lorsque l’on remplace les indices 1, 2 par 1, 3 respectivement, les 
formules (58.7) se simplifient : 


OS O3 Or SO, Tr: © (O3 — 01) ©. 


Par conséquent, au voisinage du plan z — 


O3—01 Os Trz © OO (61.4) 
et 
En el € 7 ur (61.5) 
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où p est le rayon de courbure de la trajectoire de la contrainte prin- 
cipale pour z = 0. Le contour du col est une de ces trajectoires ; soit 
p = R pour le contour. L'équation différentielle (61.2) entraîne: 


puisque ©, = O0 pour r = a. 
Pour r = 0 on a p = , et pour r = a on a p = R; sur la base 
des observations, on admet que 


pP=R< 
Alors 
Op __ a*—r Oz _ a —7r° 
Gs  2aR ? a, —1+ 2aR D) 


Cette distribution des contraintes dans le col est montrée dans la 
partie gauche de la figure 187. Pour calculer les contraintes, il faut 
mesurer les grandeurs a et R au cours des expériences. 

Les contraintes maximales apparaissent dans la partie centrale 
du col où commence d’ailleurs la destruction. Sur la figure 188 est 
représenté le cliché aux rayons X (que nous empruntons du livre de 
Nadaï [®?]) du col de l’éprouvette juste avant la destruction, qui 
confirme cette conclusion. 
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Considérons la flexion plastique d’une plaque ronde (fig. 189) 
pour une charge à symétrie axiale p = p (r),oùr est le rayon vecteur ; 
l'épaisseur 2h de la plaque est cons- 
tante. L’axe des z d’un système de 
coordonnées cylindriques r, ®, z est 
dirigé vers le bas. Partons du schéma 
du matériau rigide-plastique. La pla- 
que reste alors indéformable tant que 
ne sera pas obtenue la charge limite 
(caractérisant la portance de la pla- 
que). 

1. Notions de base. Les notions de 

Fig. 189 base présentent un caractère géomé- 

trique dans la théorie classique de la 

flexion des plaques élastiques, elles seront donc valables également 

pour le cas de la flexion plastique. Cela signifie que se conservent 
les hypothèses de Kirchhoff, à savoir: 

1) le plan moyen est inextensible ; 


le 
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2) les droites qui, avant la déformation, étaient perpendiculaires 
au plan moyen, se transforment après la déformation en des droites 
perpendiculaires à la surface moyenne. 

Par rapport aux composantes ©, et 0,, on peut négliger les com- 
posantes de la contrainte 0, et t,., les contraintes tangentielles to, 
Toz étant nulles par symétrie. L'’aétat de contrainte plan » est 
réalisé dans la plaque. Des moments fléchissants M, et M, agissent 
respectivement dans les sections r — const et @ — const: 


et l'intégration se fait suivant l'épaisseur de la plaque (—h, <+- h). 
L'effort tranchant dans la section r — const est égal à 
Q=— | Tr: dZ 


et il est lié aux moments fléchissants par l’équation différentielle 
d'équilibre connue (cf., par exemple, [#]) 


dM, Mr—My 
DE = Q. (62.1) 


Les contraintes tangentielles suivant le cercle r — const équi- 
librent la charge extérieure, donc 


où a est le rayon de coupure dans la plaque circulaire (a = 0 
pour les plaques pleines). 

Désignons par w — w (r) la vitesse de fléchissement de la plaque ; 
les composantes de la vitesse de déformation sont alors définies par 
les relations connues 

br = ZKps Ëe = 2Kp (62.2) 
où sont introduits les paramètres de la vitesse de courbure de la sur- 
face moyenne de la plaque 
d'w 1 dd 
dr ? 9% r dr ° 

Il est évident que Le rapport des vitesses de déformation E,/E, est 
constant le long de la normale au plan de la plaque. 

2. Equations de la flexion d’une plaque pour la condition d’écoule- 
ment de von Mises. Les vitesses de déformation et les composantes 
de la contrainte sont liées ici (du fait qu’on néglige les composantes 


élastiques) par les relations de Saint-Venant — von Mises (paragra- 
phe 13) 


Kr = — 


ër = 3 (20; — Oœ) ’ Lo — — (209 — Gr), (62.3) 
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tandis que les composantes de contrainte o,, ©, non nulles satisfont 
à la condition d'écoulement 


O7 — 0709 + 0% = 03. (62.4) 


Comme on le sait (paragraphe 16), les relations (62.3) peuvent 
être écrites sous la forme 


__ À’ of __ À’ ôf 
= T3 3 0” 
où f désigne l'expression dans le premier membre de la condition 
d'écoulement (62.4). Autrement dit, le vecteur vitesse de déformation 


est normal à la courbe d'écoulement (flèche en pointillé sur la figu- 
re 190, a). 

Désignant par n le rapport E,/E,, on obtient aisément de (62.3) 
que ©, est proportionnelle à ©, le long de la normale. Mais alors il 
résulte de la condition d'écoulement que 6, = + fj, (n)o., 
OC = + fe (n) ©, où jf et f. sont certaines fonctions de n. 

Ainsi, les contraintes ©,, 6, sont constantes le long de la normale 
pour les z positifs et prennent un signe inverse (conformément à la 
flexion de la plaque) pour les z négatifs ; les contraintes o,, o, sont 
discontinues sur le plan moyen (comme c'est le cas pour l’image de 
la flexion d’une poutre) et sont représentées par des points opposés 
sur l’ellipse d'écoulement (fig. 190, a). Les moments fléchissants 
sont donc égaux (ici ©,, 0, sont les valeurs des contraintes pour 
z>0) 

M,=0,h?, Mo =0œh° (62.5) 
et, en vertu de (62.4), satisfont à la relation 


MMM +Mi= M; (62.6) 
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où M, = 6.h° est la valeur maximale du moment fléchissant. Cette 
équation est un cas particulier de la relation finie entre les efforts et 
les moments dans les enveloppes plastiques, indiquée par. A. Iliou- 
chine [°], et sur le plan M,, M, cette équation est représentée éga- 
lement par une ellipse (fig. 190, b). 

Remplaçant dans les relations (62.3) les contraintes ©,, 6, par 
les moments M,, M, et les vitesses de déformation par les courbures 
Xys Xy: On Obtient ne la relation : 

à _ 9e 0F 
%r = À _ ’ ka MS 
où F désigne l’expression dans le es membre de la relation finie 
(62.6) et À * un facteur scalaire. Ainsi, le vecteur vitesse de la cour- 
bure est normal à la courbe limite dans le plan M, M, (fig. 190. b). 
La loi associative de l'écoulement est donc valable également pour 
les relations entre les grandeurs généralisées, à savoir les moments 
M,. M, et les vitesses des courbures %,, Xo- 

Eliminant : à l’aide de la condition (62.6) le moment M, de l'é- 
quation d’équilibre (62.1), on obtient l'équation différentielle non 
linéaire pour M, 


dMe +L(LM y Mi-$mi)-0 (52.7) 


La solution de l’équation différentielle (62.7) définit la charge limite 
pour les conditions aux limites correspondantes. 

A partir des relations (62.3) et (62.2) on obtient l’équation dif- 
férentielle de la vitesse de fléchissement de la plaque 


r (Mo M) EE —(2M,— Mo) = 0, (62.8) 


qui est facilement intégrable si l’on connaît les moments fléchissants 
M,. Mo. 

Tout comme les articulations plastiques apparaissent lors de la 
flexion de la poutre, dans les plaques peut apparaître une circonfé- 
rence d’articulation. La vitesse de fléchissement est continue le long 


dw 
de cette circonférence, la dérivée — dr est discontinue, la vitesse de 


courbure x, = — 7 n'est donc pas limitée. Les moments Y,, 
My étant partout limités, il résultera de (62.8) que M, = 2M, 
sur la circonférence d’articulation. Nous sommes amenés à admettre 
également qu’une partie quelconque (annulaire) de la plaque peut 
rester rigide. 

Considérons maintenant le problème sur les conditions aux limites; 
ces dernières ont la forme: 

1) M, = 0 sur le bord libre: 

2) M, = 0, w = 0 sur le bord appuyé: 
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3) w = 0, — — 0 le long du bord encastré. 


Cette dernière condition signifie que xy = 0, c.-à-d. M, — 2M, = 
= 0; par conséquent, 


M,=2My=+ LE M. 


3. Equations de la flexion d’une plaque pour la condition d'écoule- 
ment de Tresca — Saint-Venant. La solution de l'équation (62.7) 
est liée à certaines difficultés. Le problème peut être néanmoins con- 
sidérablement simplifié si l’on remplace l’ellipse de von Mises par 
un hexagone correspondant à la condition 
d'écoulement de Tresca —Saint-Venant 
(fig. 191). La plaque est alors partagée 
en Zones annulaires dans chacune des- 
quelles la condition d'écoulement est 
linéaire et l’intégration est facile à réa- 
liser. 

L'erreur dans ce cas est faible; on 
peut la réduire si, au lieu d’un hexagone 
inscrit, on prend un hexagone passant à 
mi-distance entre les hexagones inscrit 
et circonscrit. À cet effet, il suffit de 

LFig. 191 remplacer ©, par la valeur de 6, & 1,08 o.. 

| On établit aisémet les équations pour 

la vitesse de fléchissement w à l’aide de 

la loi associative d'écoulement, énoncée pour l’état de contrainte 
plan dans le paragraphe 52. Cela étant, E,, £, passent à E,, E. 

En vertu des conditions d’équilibre, le moment fléchissant M, 
et l'effort tranchant Q seront continus sur la circonférence qui sépa- 
re les domaines annulaires des solutions variées ; pour ce qui est du 
moment fléchissant M,, il peut être discontinu. 

La vitesse de fléchissement w doit être continue, tandis que les 
vitesses de déformation E,, E,, peuvent être en général discontinues. 
La circonférence sur laquelle E, est discontinue (c.-à-d. que la tan- 
gente à la surface de la vitesse de fléchissement subit une rotation 
finie) est appelée circonférence d'articulation. 

Sur la circonférence d'articulation on a M, = +M.. 

En effet, la vitesse de déformation E, est discontinue sur cette 
circonférence, tandis que È, n'y est pas limitée. Selon la loi associa- 
tive d'écoulement, cette situation n’est possible que pour les côtés 
verticaux de l'hexagone (fig. 191), le long desquels M, = + M.. 

Dans le schéma du corps rigide-plastique, on peut admettre qu’u- 
ne partie de la plaque (une zone annulaire quelconque) peut rester 


indéformable et éprouver généralement un déplacement vertical 
rigide. 


62.] FLEXION PLASTIQUE DES PLAQUES RONDES 299 


Les conditions aux limites 1), 2) (pour les bords libre et appuyé). 
examinées plus haut, sont évidemment conservées. Dans le cas de 


l’encastrement, on a — =0et M, = +M.. 


&. Exemples. Examinons quelques problèmes particuliers en nous 
basant sur la condition d'écoulement de Tresca — Saint-Venant. 

1) La plaque repose sur des appuis, la 
charge uniforme p est répartie suivant le 
cercle derayon c (fig. 192). 
Les contraintes sont maximales au 
centre (r — 0) dans le problème 
élastique correspondant et les défor- 
mations plastiques y apparaissent 
pour la première fois. Pour r — 0 
on a W, — M, — M,et, au voisi- ; 
nage du centre, il y aura l’un des | 
régimes plastiques suivants: C. 
BC, CD. Le régime CD est en 
contradiction avec l'équation d'é- Fig. 192 


quilibre (sur CD on a M, = À, 


et a — 0) ; d'autre part, M, < M,, p >0,et de l'équation diffé- 


rentielle (62.1) il découle que un << (. Le régime C est aussi impos- 


sible et le régime qui se réalise est donc le régime BC, c.-à-d. M, — 
— M, De l'équation différentielle (62.1) on tire alors (p = 0 pour 
r >0c): 


(pe, pour r<C, 
M=i & à (62.9) 


5 pe —-M, pour r >c, 
où C,et C, sont des constantes arbitraires. M, étant limité au centre, 


il en découle que C, = 0. A partir de la condition de continuité de 
M, pour r = c, on trouve que C, — + pe. 


Le moment fléchissant M, décroît avec la croissance de r, c.-à-d. 
que le point figuratif sur la figure 191 se déplace de C vers B. On a 
M, = 0 sur l’appui et le régime B est réalisé, tandis que le régime 
BC est réalisé dans le reste de la plaque. Satisfaisant à la condition 
M, = 0 pour r = b, on trouve la charge limite 

Gb 
Pe = (620 ‘+ 

L'image de l'écoulement plastique d’une plaque dans l’état limite 
est définie comme suit. En vertu de la loi associative, pour le seg- 

d°w 


ment BC on a x, — 0 ou = — 0. D'où l'on trouve aisément pour 
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la condition aux limites &w — 0 avec r = b: 
r 
D = V9 (1 —+) , 


où w, est la valeur de la vitesse de fléchissement au centre qui reste 
indéterminée. Ainsi, à l'écoulement, la plaque prend la forme de la 
surface d’un cône (en pointillé sur la figure 192). 
Si la charge p agit sur l’ensemble de la surface de la plaque. on a 
c = b; la charge limite sera alors égale à 
6M, 
Ps = 


Pour ce cas, également, l'intégration numérique de l'équation 
différentielle (62.7), déduite de la condition de plasticité de von Mises, 
conduit au résultat 


| p, = 6,52 . 


ZL 2) La plaque est en- 

Ts TE castrée et chargée par 

/ une pression unifor- 

NK | Tu mément répartie (fig. 193). 

dt Comme dans l'exemple précé- 

f dent, le régime BC se réalise au 

voisinage du centre. Avec l’ac- 

Fig. 193 _croissement de r, le moment flé- 

chissant M, décroît et s’annule 

pour une certaine valeur de r — p. Le régime BA s'établit ensuite 

et s'étend dans la plaque jusqu’au contour r — b, où Af, = — M, 
c.-à-d. où il y a le régime A. 

Lorsque r < p, on aura conformément à (62.9): 


My=Ms—+ pri. 


Pour r—ponaM,—0et 
> 6Me 
CP: 

Pour r >pona M, — M,— M, et de l'équation différentielle 
d'équilibre on obtient: 


My = Min = L p(r—p?), 


p 


où l’on fait usage de la condition M,[1, — 0. Soit M, — — A, 
sur le contour r — b, autrement dit, une charnière se forme le long 
de l’encastrement ; il en résulte l'équation transcendante 


—— ——— —_— 
o+2In——3—, 
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définissant p et donc, également, la charge limite ; les calculs nous 
donnent p = 0,73 b. De la sorte, 


Ms 
Pa — 11,9. 


Passons maintenant à la détermination de la vitesse de fléchisse- 
ment. Comme dans le premier exemple, dans le domaine central 
r LD on aura: 

— = 0, w = wo + Cir, 
où &o, C, Sont des constantes arbitraires. 

D'après la loi associative d'écoulement %,: x9 = — 1: 1 pour 
r >p (régime AB), c.-à-d. 

do | À1dw _à 
de Tr dr 
Sur le contour r = b, on a w = 0; pour cette condition on obtient: 


: 
où C, est une constante arbitraire. D'où l’on voit que la condition 


dw A = . 
7 =0 n’est pas vérifiée sur le contour, et une charnière plastique 


se forme donc réellement le long du contour. 
Les constantes arbitraires C,, C. sont tirées des conditions de 


continuité de w et 2 pour r = p. La vitesse de fléchissement w, 


reste indéterminée au centre. La forme du fléchissement de la plaque 
est montrée en pointillé sur la figure 193. 


5. Considérations finales. L'état limite des plaques en flexion a été étudié 
dans de nombreux travaux. Nous citerons ici ceux de A. Gvozdev [5], W. Prager 
[56], P. Hodge [*#], A. Grigoriev [%], A. Iliouchine {?] et d’autres auteurs (cf. 
ouvrages de synthèse [68,72]). La condition d'écoulement de Tresca — Saint- 
Venant et la loi associative d’écoulement sont devenues d’une application 
très courante ; il convient de noter que les moments et les vitesses de courbure 
qui sont des grandeurs généralisées sont alors directement liés. Un schéma simi- 
laire est développé également pour l’analyse de l'équilibre limite des envelop- 
pes à symétrie axiale [‘#]. 

La flexion élasto-plastique des plaques rondes a été étudiée par V. Soko- 
lovski {#] sur la base des équations de la théorie des déformations ainsi que par 
B. Tekinalp [1%] qui fonda ses raisonnements sur la théorie de l'écoulement. 

Il est commode de chercher la charge limite pour les plaques et les envelop- 
pes au moyen de la méthode énergétique en utilisant les propriétés d’extremum 
de l’état limite. Ce problème fera l’objet d'une étude dans le chapitre VIII ci- 
après où, en guise d'exemple, on examinera la méthode énergétique de la 
recherche de la charge limite pour les plaques rondes (paragraphe 66). 


Exercices du chapitre VII 
1. Trouver la solution de l'équation différentielle (62.7) pour le cas de la 
plaque annulaire appuyée sur son contour extérieur et chargée uniformément 


suivant son contour intérieur. 
2. Trouver (pour la condition d'écoulement de Tresca — Saint-Venant), 


la charge limite d'une plaque annulaire chargée uniformément et appuyée 
suivant son contour extérieur. 


CHAPITRE VIII 


PRINCIPES D’'EXTREMUM ET MÉTHODES 
DE SOLUTION ÉNERGÉTIQUES 


63. PRINCIPES D'EXTREMUM. GÉNÉRALITÉS 


Dans la théorie de la plasticité, comme dans celle de l’élasticité, 
les théorèmes généraux sont d’une grande importance. On y rapporte 
avant tout les théorèmes relatifs aux propriétés d’extremum de la 
solution et les théorèmes d’unicité. Les problèmes de l'existence des 
solutions, qui sont fort complexes, peu étudiés et qui sont liés d’ha- 
bitude à toute une série de restrictions, imposées par la méthode des 
démonstrations, présentent un intérêt mécanique secondaire. Ces 
théorèmes demeurent néanmoins nécessaires pour argumenter rigou- 
reusement la non-contradiction des équations de départ. 

Outre leur intérêt de caractère général, les théorèmes d’extremum 
ouvrent la voie de la construction directe des solutions sans recourir 
à l'intégration des équations différentielles. Une telle éventualité 
est très prometteuse dans les problèmes non linéaires de la théorie de 
la plasticité. 

Les principes d'extremum dans la théorie du corps rigide-plastique 
ont une grande importance. Dans les chapitres précédents, on a lon- 
guement insisté sur les difficultés liées à la non-unicité des schémas 
de solution dans la théorie du corps rigide-plastique. Ceci nous a in- 
cité d'introduire les notions des champs de vitesses cinématiquement 
admissibles et des états de contrainte de l'écoulement statiquement 
possibles et de formuler, sans le démontrer, le critère du choix. Ce 
dernier résulte des théorèmes d’extremum envisagés ci-après (para- 
graphes 64, 65). 

Lorsque, dans un corps rigide-plastique parfait, la charge limite 
est atteinte, un écoulement plastique libre s’y produit. L'état limite 
peut être interprété comme un état précédant la rupture. En raison 
de quoi cei état limite est parfois appelé état de rupture plastique, 
et les théorèmes d’extremum, caractérisant la charge limite, sont 
nommés théorèmes relatifs à la rupture plastique. 

Les théorèmes d'extremum pour le corps rigide-plastique condui- 
sent à des procédés efficaces pour la recherche directe de la charge 
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limite par rapprochement successif des estimations supérieure et 
inférieure (paragraphe 65). Des exemples variés d'application de la 
méthode énergétique sont donnés dans le paragraphe 66. 

Dans la théorie des déformations plastiques. les théorèmes d'extre- 
mum sont la généralisation des théorèmes correspondants du mini- 
mum pour le corps élastique (à savoir, les théorèmes du minimum 
d'énergie totale du système et les théorèmes de Castigliano). Ces 
théorèmes sont d’un usage courant pour la résolution approchée de 
divers problèmes particuliers par des méthodes directes (essentielle- 
ment par la méthode de Ritz). Les théorèmes du minimum et quel- 
ques-unes de leurs applications les plus simples pour la théorie des 
déformations sont énoncés dans les paragraphes 67, 68. 

Les formulations des principes d'extremum pour le milieu élasto- 
plastique, satisfaisant aux équations de la théorie d'écoulement (pour 
une plasticité parfaite et en présence de l’écrouissage), sont données 
dans la partie finale du chapitre (paragraphe 69). Ces principes, à la 
différence de ceux qui les précèdent, déterminent les propriétés 
d’extremum des accroissements (ou des vitesses) de déplacements et des 
accroissements de contraintes répondant aux petits accroissements des 
forces extérieures ou des déplacements donnés. Naturellement, il est 
bien plus difficile d'appliquer de telles propriétés « locales », 
liées à la nature différentielle des équations de la théorie de l’écoule- 
ment plastique, à des schémas de solution efficaces et elles sont inté- 
ressantes surtout en principe. 

Aux théorèmes généraux on rapporte de même, en général, les 
théorèmes d'adaptation des constructions élasto-plastiques sollicitées 
par des charges cycliques. Cependant, compte tenu de la particularité 
des problèmes de ce type, cette question est traitée dans un chapitre 
à part (chapitre IX). 

On pourra trouver l'exposé rigoureux des théorèmes généraux de la théorie 
des milieux élasto-plastiques ainsi que des références bibliographiques détail- 
lées dans l'ouvrage remarquable de W. Koiter [77]. De nombreuses applications 
des théorèmes énergétiques sont décrites dans les livres de A. Gvozdev [|], 
A. Iliouchine {°], B. Neal [5], W. Prager [6], Prager et Hodge [58], Y. Rabot- 
nov [®], P. Hodge [*] et d’autres auteurs. Le lecteur pourra également recueil- 


lir des renseignements supplémentaires variés relatifs à ce sujet dans plusieurs 
articles [77,79,82], 


64. PRINCIPES D'EXTREMUM POUR LE CORPS 
RIGIDE-PLASTIQUE 


1. Généralités. Il a été remarqué plus haut l'importance que 
présentent les principes d’extremum pour le corps rigide-plastique 
(à palier d'écoulement), principes qui sont couramment employés 
pour l’élaboration des solutions approchées. 

Les conditions de validité du schéma du corps rigide-plastique 
ont été discutées précédemment ; elles dépendent essentiellement du 
caractère du problème considéré. 
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Lorsque l’on néglige les vitesses de la déformation élastique, les 
relations plus simples de la théorie de Saint-Venant — von Mises 
(paragraphe 13) 


êi Si 
Esy = si ou TK (64.1) 
sont vérifiées. 

Ci-après nous n'étudierons que les petites déformations du corps 
rigide-plastique, quand on peut négliger les changements de la géo- 
métrie du corps et des positions de ses points. D'ailleurs, on peut 
souvent étendre aussi ces résultats aux problèmes de l’écoulement 
plastique permanent en considérant l’état instantané. 


L'état limite du corps rigide-plastique est défini par une combinaison 
finie des charges au moment où apparaît l'écoulement plastique. 11 est évident 
que la voie de chargement échappe à l’examen tout comme les contraintes et 
les déformations initiales. On peut alors, sous cet aspect, parler de l'indépen- 
done ee la charge limite par rapport à la voie de chargement et aux contraintes 
initiales. 

L'importance pratique de cette conclusion est révélée par les résultats 
expérimentaux et les solutions complètes de certains problèmes élasto-plasti- 
ques. Cette propriété devient compréhensible si l'on tient compte que, lors de 
l'évolution de la déformation dans une direction déterminée (cf. paragraphe 15), 
les contraintes tendent vers certaines valeurs « permanentes », indépendantes 
de la voie de déformation. 

A mesure qu'on s'approche de l’état limite, les déformations du corps 
croissent en général rapidement dans la direction de l’action des charges. Si, au 
voisinage des valeurs limites, ces dernières augmentent proportionnellement 
à un paramètre, les déformations se développent dans une direction détermi- 
née et l'influence de la voie de chargement faiblit de plus en plus. 


2. Equation énergétique fondamentale. Envisageons un corps 

quelconque occupant un volume V et limité par la surface S — 

F. = Sp+S, (fig. 194). Un effort F, est 

défini sur une partie de surface du 

"M corps SF; désignons les composantes de 

v cet effort suivant les axes x; (i — 1. 2,3) 

de par X,;. La vitesse v, est définie sur 

une partie de surface S, du corps; dé- 

signons ses composantes par Lo. Pour 

des raisons de simplicité, on suppose que 

les forces de volume soient absentes. 

Fig. 194 Par la suite, on utilisera les notations 

| tensorielles (cf. paragraphe 1). 

Soit 6;; un champ de contraintes quelconque satisfaisant aux 

équations différentielles d'équilibre (cf. paragraphe 4) à l’intérieur 
du corps 


LE 


00jj _ 
CPE — ( (64.2) 


64.] PRINCIPES D'EXTREMUM POUR LE CORPS RIGIDE-PLASTIQUE 305 


et qui est équilibré avec les charges X,; donées sur la frontière de Sk 
conformément aux formules de Cauchy (1-2) 


Oijnj = ÀÂni SU Sr, (64.3) 


où n; sont les cosinus directeurs de la normale n. 
D'autre part, introduisons un champ de vitesse v; continu quel- 
conque satisfaisant aux conditions données sur $,, c.-à-d. 


Ur; = Upi SUP De (64.4) 


À ce champ de vitesses correspondent les composantes de la vites- 
se de déformation (paragraphe 3) 
1 [ dvi , Ov 
ir ]- (64.5) 

Les champs de contraintes 0;; et de vitesses v, introduits sont pour 
le reste arbitraires et, en général, ne sont pas liés entre eux. Ces 
champs sont supposés continus (cette restriction sera levée par la 
suite). La configuration du corps ou bien diffère peu de la configura- 
tion initiale (V et S seront alors le volume et la surface du corps 
avant la déformation) ou bien caractérise l’état courant connu. 

Pour tout milieu continu est vraie l’équation fondamentale sui- 
vante 


Er = 


| Gt: ;dV — | Xnivi 4, (64.6) 


où la première intégrale s'étend à l’ensemble du volume V du corps 
et la seconde, à l’ensemble de la surface S de celui-ci. 

Pour les besoins de la démonstration, représentons l'intégrale 
de surface à l’aide des relations de Cauchy (64.3) sous la forme 


À X niv dS = | OiVin; dS 


et transformons-la en une intégrale de volume suivant la formule 
de Gauss — Ostrogradsky 


| Qn;as = _ dy. (64.7) 


On voit aisément que 
| Orjvin; dS — | v; SE dv + | OijEi AV. 


Dans le second membre la première intégrale est nulle en vertu 
des équations différentielles d'équilibre (64.2), ce qui démontre bien 
l'équation (64.6). 

Il convient de généraliser cette équation tout d’abord pour le cas 
du corps présentant des domaines rigides (indéformables), puis, pour 
celui des champs de contraintes et de vitesses discontinus. 


20—0653 
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La première généralisation est presque évidente. En effet, si 
le corps renferme un domaine déformable (V4) et un domaine rigide 
V,, séparés par une surface Z, sur laquelle les vitesses et les con- 
traintes sont continues, on aura alors pour chaque domaine conformé- 
ment à (64.6): 


| O13Es3 dVa = | ZX niv dS a + | X niv: d5, 
0 — | X hivi dS, — | X iv: di. 


Le domaine d'intégration (ici et par la suite) est désigné par sa 
différentielle correspondante. Ainsi, la première intégrale à gauche 
est prise sur le domaine V4, la première intégrale dans la seconde 
relation est prise sur la surface du corps S,, contiguë au domaine 
V,, etc. Sommant les relations écrites, on aboutit (du fait que S — 
— Sy + S,) à l'équation précédente (64.6). Ainsi. l'équation éner- 
gétique fondamentale (64.6) peut être écrite par rapport à l'ensemble du 
corps (y compris les domaines rigides). 

3. Généralisation de l'équation énergétique fondamentale pour les 
champs discontinus. Les résultats précédents sont fondés sur l’hypo- 
thèse de la continuité des champs de vitesses et de contraintes. Pour- 
tant, on a des exemples simples (flexion, torsion, problème plan) 
qui prouvent que dans l’état limite les contraintes présentent très 
souvent des discontinuités. Les discontinuités des vitesses sont éga- 
lement inévitables dans le schéma du corps rigide-plastique. Enfin, 
il est parfois commode de construire des solutions discontinues appro- 
chées. On examinera en conséquence une généralisation de l’équation 
énergétique pour le cas des champs discontinus. 

Discontinuités dans les contraintes. 
Examinons tout d’abord le cas où les contraintes sont discontinues 
sur certaines surfaces S, (k — 1, 2, 3, ...). Les surfaces S, divi- 
sent le corps en un nombre fini de parties dans chacune desquelles 
les contraintes varient de façon continue et, par conséquent, l’équa- 
tion obtenue plus haut est vraie ; les intégrales de surface correspon- 
dantes s'étendent alors à la surface de chacune des parties dégagées. 
Soient X*%, et X7; des forces de surface agissant de part et d'autre 
de She 

Des conditions d'équilibre de l'élément d’une surface quelcon- 
que il découle que: 


Xhi+Xm=0 (i=1, 2,3). 


Donc, toutes les intégrales se réduisent sur la surface de discontinuité 
S} lorsque l’on procède à la sommation des équations écrites pour 
chacune des parties du corps, autrement dit la présence des disconti- 
nuités dans les contraintes ne se répercute pas sur la forme de l'équation 
énergétique fondamentale. 
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Discontinuités dans les vitesses. Passons 
maintenant à l’examen des discontinuités du champ de vitesses sur 
certaines surfaces S, (1 = 1, 2, 3, . ..). 

Nous noterons avant tout que la discontinuité n’est possible que 
dans la composante de la vitesse se trouvant dans le plan tangent 
à S, (composante tangentielle 
de la vitesse), sinon des « fissu- 
res » se formeraient dans le corps. 

Le cas du voile (ou envelop- 
pe), pour lequel un amincisse- 
ment («col») ou un épaississe- 
ment (« collet ») peut apparaître 
brusquement le long de certaines 
lignes, est une exception. De tel- 
les discontinuités sont exami- 
nées dans le chapitre VI. Nous 
reviendrons plus tard à ce cas; 
pour le moment nous admettrons 
que la composante normale de Fig. 195 
la vitesse est continue sur S:. 

En un point quelconque de la surface de discontinuité S, traçons 
un système de coordonnées local x, y, z en dirigeant l’axe des z 
suivant la normale à la surface (fig. 195). Désignons par vd? et v: 
les composantes tangentielles de la vitesse respectivement du côte 


Fig. 196 


positif et du côté négatif de la surface S,. Soit ra = Vi — vtr un 
vecteur vitesse relative ; c’est le long de ce vecteur qu'on dirige l’axe 
des x. [1 convient de considérer la surface de discontinuité comme la 
position limite d’une couche mince avec une variation continue et 
brusque de la vitesse suivant l'épaisseur de la couche (fig. 196, a). 
Seule la composante v, subit une variation brusque, tandis que v 
et v. restent presque constantes suivant l'épaisseur de la couche. Il 
est évident que la vitesse de cisaillement n.. est beaucoup plus gran- 


20% 
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de que les autres composantes de la vitesse de déformation ; lorsque 
l'épaisseur de la couche tend vers zéro, n,. — oo, et les autres com- 
posantes de la vitesse de déformation restent limitées. Désignons 
ensuite par t la composante tangentielle de la contrainte sur la sur- 
face S, dans la direction des x. 

Les surfaces de discontinuité S, divisent le corps en éléments 
V,, Vs, ..., dans chacun desquels les contraintes et les vitesses 
présentent les propriétés de continuité nécessaires. De ce fait, l’équa- 
tion trouvée plus haut est applicable à chacun de ces éléments. L’é- 
quation mentionnée comprend la puissance des efforts de surface. 
Lorsque l’on fait la somme des équations écrites pour chaque élé- 
ment du corps, on trouve toujours deux intégrales pour chaque sur- 
face de discontinuité (une pour sa face positive, l’autre pour sa face 
négative, fig. 196, b). 

Envisageons l'élément de surface dS,; admettons qu'il y a un 
domaine Ÿ, du côté négatif de dS ; et un domaine Ÿ,,., du côté positif. 
La puissance correspondante des contraintes pour le domaine V, est 
égale à 

(onvn + Tyvy + Tv) dSr, 


où Tr, et v, désignent respectivement les composantes de la contrainte 
tangentielle et de la vitesse tangentielle suivant l’axe des y. 

Pour le domaine V,:,, la puissance correspondante des contrain- 
tes est égale à 


— (onvr + Ty + Tux) dSr. 


Par conséquent, la somme des puissances des contraintes pour 
un élément est égale à 


EE [v] dS y, 


où [vl désigne le saut de vitesse v} — v_ —]|v«|. Ainsi, les con- 
traintes s’exerçant sur les surfaces de discontinuité de la vitesse dé- 


veloppent la puissance 
— X [rivds., 


où la sommation s'étend à toutes les surfaces de discontinuité S;. Il 
importe d'insérer cette puissance dans l'équation énergétique fonda- 
mentale (64.6), et on aura alors 


| Xnivi dS = | G1Eiy dV + | tv] dS,. (64.8) 


Pour simplifier l'écriture, le signe somme est omis; l'intégration 
s'étend à toutes les surfaces de discontinuité S, = S, + S: + ... 

Dans l'équation (64.8), on a à gauche la « puissance » des forces de 
surface et à droite Ja « dissipation ». 

Arrêtons-nous sur quelques remarques. 
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1. L'équation (64.8) est vérifiée pour tout milieu continu en 
équilibre. Les vitesses et les contraintes faisant partie de (64.8) ne 
sont pas en général liées entre elles. 

2. Supposons que le milieu satisfasse aux équations de la théorie 
de Saint-Venant — von Mises (64.1). Comme nous l'avons déjà 
noté, dans le voisinage de la surface de discontinuité, la vitesse 
de glissement est n,- — co, et il découle alors des relations (64.1): 

Ox > 0, Oy— 0, OC, —+ 0, 
(64.9) 

Try 0, Tyz 0, Txz — Ts, 
c.-à-d. que la surface de discontinuité est au fond la surface de la 
contrainte tangentielle maximale (surface de glissement). 

Les contraintes et les vitesses de déformation étant maintenant 
liées par les relations (64.1), le cisaillement se produit dans la direc- 
tion de la contrainte tangentielle agissante, c'est pourquoi 


r lol = r. (vl > 0. (64.10) 


3. Dans le cas de l’état de contrainte plan, il peut y avoir lieu 
aussi une discontinuité de la composante normale de la vitesse sur 
la ligne de discontinuité ZL (paragraphe 53, fig. 165). La dissipation 
par unité de longueur du col est donnée par la formule (53.28). 
À la place du second terme dans le second membre de l’équation 
fondamentale (64.8) il faut introduire la quantité 


Th | vY 1+sin?y dsr. 


où dsz est un élément de la ligne ZL (ou bien la somme de termes 
similaires s’il existe plusicurs lignes de discontinuité). Ici v est la 
valeur de la discontinuité de la vitesse, y l’angle d'’inclinaison de la 


vitesse v vers la ligne L ; pour y — . il n’y a pas de glissement rela- 


tif et il ne se produit qu'un amincissement tandis que pour y — 0 on 
ne constate qu'un glissement. 

4. Propriétés minimales du champ de vitesses réel. Appliquons 
l'équation énergétique (64.8) au corps rigide-plastique. Soient les 
quantités 6;;j, E;5, v; qui représentent la solution réelle du pro- 
blème ; les contraintes et les vitesses de déformation sont liées alors 
par les relations de Saint-Venant — von Mises et satisfont à toutes les 
conditions d'équilibre et de continuité. L'équation énergétique fon- 
damentale (64.8) est évidemment vraie par rapport à cet état réel. 

Outre l'état réel, nous envisagerons un autre champ cinématique- 
ment admissible vi satisfaisant à la condition d’incompressibilité 
et aux conditions aux limites données (64.4) sur S,. Aux vitesses 
v; répondent conformément à (64.5) les vitesses de déformation E;; 
auxquelles correspond selon les relations (64.1) pour E;;£,0 le dévia- 
teur des contraintes sf. Ce dernier, en fait, ne satisfera pas aux équa- 
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tions d'équilibre. Ensuite, selon les formules de Cauchy (64.3), 
aux contraintes si; correspondent des forces de surface X?7; quelcon- 
ques (qui sont déterminées à la pression hydrostatique près). Fina- 
lement, soit v4 un champ cinématiquement admissible qui est discon- 
tinu sur certaines surfaces S}, L —1, 2, ... 

On opère de la sorte la comparaison du champ de vitesses réel v; 
avec le champ cinématiquement admissible v:. 

Par rapport à la distribution réelle des contraintes o;,;et au champ 
de vitesses cinématiquement admissible vi, l'équation énergétique 
fondamentale (64.8) est également applicable et se récrit sous la forme 


f GE; dV — Î X vi dS + | t[v'] dS, =0, (64.11) 


où par [v’] est désigné le saut v! — v’ sur S;. 

Comme nous l’avons déjà noté (paragraphe 16), on peut repré- 
senter les contraintes o;; et les vitesses de déformation E;;, Ei; par 
des vecteurs dans un espace de contraintes à neuf dimensions. A la 
condition d'écoulement correspondra une surface convexe (hypersur- 
face) qui est la surface d'écoulement (cf. fig. 23). Les vecteurs o;; et 
E:y sont parallèles en vertu des relations de Saint-Venant — von 
Mises (64.1); l’expression 6;, &;, qui est le produit scalaire des vec- 
teurs parallèles est égale au produit de leurs modules, c.-à-d. 


OnjEtj = SijEij = TH =7,H. 


L'autre expression 6;;ëi; est le produit scalaire des vecteurs qui 
ne sont pas en général parallèles, c’est pourquoi 


Oijei = Sijei5 KTH”. (64.12) 


Il y aura un signe d'égalité dans la zone plastique pour E;; — 
= cb;;, où cest un facteur scalaire quelconque. Mais alors il découle 
de (64.1) que sf; = s;,, ce qui signifie que l’état de contrainte o#;, 
correspondant au champ cinématiquement admissible, se distingue 
de l’état de contrainte réel o;; par la valeur de la pression hydrosta- 
tique. Etant donné que 6;; satisfont aux équations différentielles 
d’équilibre (64.2), on voit facilement que la pression additive men- 
tionnée doit être constante. Si S, = 0 (les vilesses sont définies quel- 
que part sur la surface). on a alors c — 1 et les champs de vitesses 
v; et vi coïncident. Si Sr = O (c.-à-d. que les contraintes sont défi- 
nies en des points quelconques de la surface du corps), la pression 
additive est alors nulle d’après les conditions aux limites. 

Passant à une quantité t./7” plus grande, on obtiendra de (64.11) 
l'inégalité 


te | x" av— | Xi: ds + | t{v']dS, >0. (64.13) 


Ici, dans le premier membre de la relation, on a une grandeur 
inconnue qui est la contrainte réelle r. Mais la contrainte tangentielle 
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maximale tar et l'intensité 7 sont liées par l’inégalité (1.20) qui 
entraîne que Tmax & Ts, et on a donc également | t| < vs. 

En remplaçant + {v’] par r,|[v’]| on ne fait que renforcer l’iné- 
galité (64.13). 

L'expression analogue à (64.13) (c.-à-d. sans accents) étant nulle 
pour le champ de vitesses réel, on aura donc 


Te | Hav— | X nm dSp+ Ts | [ou] dS, << 
LT | H'dV— | Xi dSp+t | L(v']ldS>. (64.14) 


L'égalité n'aura lieu que dans le cas où le champ cinématique- 
ment admissible vi coïncide avec celui réel v;. On appellera puissance 
totale l'expression dans le second membre. 

Ainsi, la puissance totale atteint le minimum absolu pour le champ 
de vitesses réel. 


Nous noterons que, en vertu de (64.8), le premier membre de l’iné- 
galité est égal à | X,ivo; dS,. 


5. Propriétés de maximum de l’état de contrainte réel. Soit 
toujours ©;;, Ë:, v, la solution réelle du problème, les contraintes et 
les vitesses de déformation étant liées par les relations de Saint-Ve- 
nant — von Mises (64.1) et satisfaisant aux conditions d’équilibre 
et de continuité. 

Introduisons maintenant la notion des éfats de contrainte d'écoule- 
ment statiquement admissibles o;;. Nous appellerons ainsi tout état 
de contrainte oi; satisfaisant à l’intérieur du corps aux équations 
différentielles d'équilibre 


06: : 
= 0, (64.15) 
à la surface du corps, aux conditions aux limites définies sur S» 
Ci = Ân; Sur Sp (64.16) 
et ne dépassant pas la limite d'écoulement, c.-à-d. 
1, , \1/2 
T' = (sisi) LT. (64.17) 


L'état de contrainte oi; peut être discontinu. 

Comparons l’état de contrainte réel 6;, à l’état de contrainte 
d'écoulement statiquement admissible o;,. 

L'équation énergétique fondamentale (64.8), où v; est un champ 
de vitesses réel, est valable pour l’état de contrainte réel. 

D'autre part, l’état de contrainte o;; étant un état d’équilibre, 
l'équation énergétique fondamentale entraîne également 


| a ds = | dE dV + | v'[vldS,, (64.18) 
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où sur Sp Xn = Xh:, tandis que sur $, les efforts X:, sont définis 
par les formules de Cauchy (64.16) ; rx” est la composante tangentielle 
de l’état de contrainte statiquement possible o;; dans la direction des 
x sur la surface de discontinuité S, des vitesses réelles v;. 

Déduisant l’équation (64.8) de (64.18) et tenant compte de (64.16) 
on obtient : 


| (Si; — Oi) Eiy dV — | (X hi — X ni) Uoi dSy+ | (Ts — T7") [v] dS,. (64.19) 


Profitons maintenant des conceptions géométriques précédentes. 

Le vecteur E;; est normal à la surface d’écoulement £ (fig. 197); le 
vecteur 6;, est parallèle au vecteur E;; et atteint la surface d’écoule- 
ment. Quant au vecteur contraintes statiquement possibles 6;;, 
il se trouve en général à l’intérieur de 
la surface d'écoulement. Le vecteur dif- 
 férence oi — 6;; est montré en pointillé 
ÿ sur la figure 197. Par suite de la con- 
vexité de la surface d'écoulement. les 
vecteurs (05; — 6:;) et E;; forment un 
angle obtus, et leur produit scalaire est 
donc négatif: 


(055 — O5) Es KO. (64.20) 


Fig. 197 Ici le signe d'égalité ne peut avoir 

lieu que dans le cas où la différence entre 

les contraintes oi; et 6; est égale à la valeur de la pression hydro- 

statique uniforme (étant donné que la condition d'écoulement est 

indépendante de cette grandeur). Cette pression additive est nulle 

si Sp Æ 0, c.-à-d. si une charge est donnée quelque part sur la sur- 

face du corps. 

I] résulte donc de l'équation (64.19) que son second membre est 

négatif, et en conséquence 


| XawudS,> | Xnivo dSo+ | (r—v)l1ds,. (64.21) 


La valeur de la discontinuité du champ réel est inconnue dans le 
second membre. Le deuxième terme du second membre n'est pas né- 
gatif puisque +, > [r’|et r, [v) > 0. Renforçant l'inégalité (64.21), 
on obtient: 


| X noi dS, > | Xnivoi dS ec. (64.22) 


Le second membre de l'inégalité peut être calculé ici pour le 
champ o:;; choisi, les vitesses v,; étant définies sur S:. 

Ainsi, la puissance des forces de surface réelles, à des vitesses données, 
est supérieure à la puissance développée par les forces de surface corres- 
pondant à tout autre système de contraintes d'écoulement statiquement 
possible. 
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Il résulte des inégalités (64.14). (64.22) une estimation bilaté- 
rale de la puissance des forces de surface réelles aux vitesses données 


t | H'dW— | X avi dSr + Ts | LL'11 ds, > 
>| er d5,> | Xi: dS,. (64.23) 


Pour calculer le premier membre de l'inégalité, il faut prendre le 
champ de vitesses cinématiquement admissible et pour évaluer le 
second membre, l’état de contrainte d'écoulement statiquement pos- 
sible. 


La discontinuité de la composante normale de la vitesse est possible dans 
le cas de l’état de contrainte pu et on introduit à la place du dernier terme 
dans le premier membre de l'inégalité la quantité 


Tsh | v’ VI+sin®y dSr, 


où v’ est la valeur du saut de la vitesse cinématiquement possible et y” 
la pente de la vitesse v’ vers la ligne de discontinuité. 

On doit les résultats essentiels sur les Prnapes d’extremum pour le corps 
rigide-plastique à A. Markov [11], R. Hill [#7], W. Prager et P. Hodge [$], 
W. Koiter [77], S. Feinberg [!#2]. 


65. THÉORÈMES RELATIFS AU COEFFICIENT 
DE LA CHARGE LIMITE 


Les inégalités obtenues dans le paragraphe qui précède permettent 
de calculer les charges limites par rapprochement successif des esti- 
mations supérieure et inférieure. Cependant, le procédé nécessaire 
pour s’approcher de la charge limite n'est indiqué directement par 
les inégalités (64.14) et (64.21) que pour les cas les plus simples (par 
exemple, si l’on définit sur $, une vitesse de grandeur et de direction 
constantes, la connaissance de la puissance équivaut à connaître la 
charge sur S$S, dans cette direction). Un tel cas est constaté dans le 
problème sur la pénétration d’un poinçon plat et lisse. 

Lorsque l’on est en présence de plusieurs charges, une surface 
quelconque (dite « surface d'écoulement ») répond à ces dernières 
dans l’état limite ; les inégalités trouvées permettent en principe de 
construire pour cette surface des estimations bilatérales. On peut 
obtenir des résultats simples, mais importants, dans le cas de la mise 
en charge proportionnelle. 

1. Mise en charge proportionnelle. Envisageons le cas important. 
des forces de surface croissant proportionnellement à un paramètre 
m >0; il est alors aisé d'obtenir les estimations pour la charge limite. 

Penchons-nous plus en détail sur les suppositions initiales. Les 
charges sur une partie de la surface S- du corps croissent dans une 
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proportion déterminée 
Xni=mAÂt: sur S%, (65.1) 


où X?,; est une distribution quelconque fixée des charges sur Sr. 


En outre, on suppose que sur une partie de la surface S, les vitesses 
soient nulles: 


Voi =0 («appuis fixes »). 


L'état limite du corps est obtenu pour une valeur quelconque du 
paramètre m — m,. Nous désignerons par m, le coefficient de la charge 
limite. 

2. Estimation supérieure de la charge limite. On obtient l'esti- 
mation supérieure m, à partir de l'inégalité (64.14) qui maintenant 
prend la forme (cf. remarque à la page 311) 


| Xnivi ASF LTs | H"dV +7, | [{v"]|dS>, 


les vitesses cinématiquement possibles vi se réduisant à zéro sur S,. 
En vertu de (65.1) pour l’état limite on a: 


H'dV+(|{v'TldS" 


nt ? 


my LTs 


On suppose que la puissance des forces de surface données pour 
les vitesses cinématiquement possibles, qui figure dans le denomina- 
teur (65.2), soit positive. Il ne peut y avoir un signe d'égalité dans 
(65.2) que lorsque le champ cinématiquement admissible v; se con- 
fond avec celui réel v; (sous les réserves formulées dans le paragraphe 
précédent). 

Nous désignerons par m, le nombre sans dimensions dans le se- 
cond membre de l'inégalité et nous conviendrons de l’appeler coeffi- 
cient cinématique. Ainsi, 


Me LM. (65.3) 

Le coefficient de la charge limite m, ne peut être supérieur au coefficient 
cinématique My. 

[1 découle de (65.2) que Le coefficient cinématique m, est obtenu en 


égalant la puissance des charges pour les vitesses cinématiquement possi- 
bles à la puissance correspondante de la déformation. 


Remarque. Dans le cas de l'état de contrainte plan, le deuxième 
terme du numérateur est à remplacer par la quantité 


à Lo VIFS à. 


3. Estimation inférieure de la charge limite. L’estimation inférieure 
du coefficient de la charge limite m, découle du deuxième principe 
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d'extremum. Envisageons l’état de contrainte d'écoulement stati- 
quement possible oi; satisfaisant sur S- aux conditions aux limites 
quelque peu modifiées : 


Xni=MsÂni SU Sr (65.4) 


(au lieu des conditions (64.16) que l’on peut écrire dans ce cas sous la 
forme X,, — m,X%); ici m. est une valeur quelconque du paramètre 
m. On ne peut pas appliquer directement à ce cas l’inégalité obtenue 
à la fin du paragraphe précédent. A la place de l'équation (64.19), 
on obtient maintenant : 


(Oiÿ — Oij) Eiy dV = (ms —m,) | Xiv; dS p + 
| (rs—t')[u]dS,. (65.5) 


Conformément à (64.20), le premier membre est en général néga- 
tif, par conséquent, 


Î (rs —7") [v] dS, 


Tam dr (65.6) 


M,—M> 


On n'aura le signe d'égalité que lorsque les systèmes des contrain- 
tes O7, 0iy se distinguent seulement d’une pression uniforme. Le 
numérateur étant non négatif (| | Ts, ts lvl > 0) et le dénomi- 
nateur étant positif, le coefficient de la charge limite m, ne peut pas 
être inférieur au coefficient statique m,: 


Ms LM. (65.7) 


4. Corollaires. Envisageons quelques corollaires découlant des 
inégalités établies ci-dessus. 

1. Le coefficient de la charge limite m, est unique. 

En effet, examinons, par exemple, l'inégalité (65.3) conformé- 
ment à laquelle le coefficient de la charge limite m, atteint le mini- 
mum absolu pour le champ de vitesses réel. L'hypothèse de l’existen- 
ce de deux valeurs m,, et m,. du coefficient de la charge limite ne 
s’accorde avec la condition du minimum absolu de m, que si les 
valeurs se confondent. 

2. Le fait d'ajouter du matériau à un corps ne peut faire baisser la 
charge limite. 

Jllustrons cet énoncé par un exemple simple. Envisageons un tube 
circulaire (fig. 198, a); nous désignerons la pression limite, répon- 
dant à un champ de contraintes à symétrie axiale (paragraphe 26), 
par 


b 
Po—=20,1n —. 
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Examinons maintenant le problème relatif à la recherche de la 
charge limite p, pour un prisme carré long à ouverture circulaire 
centrale, chargée par une pression uniforme ; la surface extérieure du 
prisme est libre de contraintes (fig. 198, b). 

Pour le calcul de l'estimation inférieure, qui est le coefficient 
statiquement possible, on peut prendre l’état de contrainte discon- 
tinu comme suit : inscrivons dans le prisme le tube montré sur la 
figure 198, a; on considérera comme nulles les contraintes dans les 
coins hachurés. Il est evi- 
dent que les équations 
d'équilibre et les conditions 
aux limites sont satisfaites, 
la condition d'écoulement 
n'étant nulle part violée. 
Selon la démonstration 


Ps > Po- 


Ce résultat, certes, est évi- 

dent et admet une simple 
. généralisation. Il est clair 

que l’adjonction d'un maté- 

riau à la frontière libre 

d'un corps (que nous appe- 
lons « adjonction d'un matériau à un corps») ne réduit pas la 
charge limite, car, pour un nouveau corps, on peut prendre l’état 
de contrainte d'écoulement statiquement possible qui est formé par 
les contraintes nulles dans le matériau ajouté et les contraintes 
de l’état limite dans le corps initial (de façon analogue à la 
figure 198). Mais alors la frontière inférieure de m, pour la charge 
limite est conservée. 

On peut démontrer de façon analogue que 

3. L'enlèvement du matériau ne peut avoir comme effet l'augmen- 
tation de la charge limite. 

4. L'augmentation de la limite d'écoulement +, en certaines parties 
du corps ne peut réduire la charge limite (car tout état de contrainte 
d'écoulement statiquement possible pour le corps initial sera éga- 
lement un état de contrainte d'écoulement statiquement possible 
pour un nouveau corps). 

9. De deux solutions cinématiquement possibles, la plus acceptable 
est celle qui conduit à une charge limite plus petite. 

Ce principe a été nommé précédemment (paragraphe 40) critè- 
re du choix. 

6. De deux solutions statiquement possibles, la solution préférable 
est celle qui conduit à une charge limite pius grande. 

5. Extension des théorèmes relatifs à la charge limite à la condi- 
tion d'écoulement générale. Les théorèmes démontrés plus haut 


Fig. 198 
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ne se rapportaient qu’à la condition d'écoulement de von Mises. 

Pourtant, nous avons souligné plus d’une fois l’importance des autres 

conditions d'écoulement, en particulier de la condition d'’écoule- 

ment de Tresca — Saint-Venant. Il est facile de démontrer les théo- 

rèmes de la charge limite pour la condition convexe générale de la 

plasticité f (o:;) — ÆX pour la 

loi associative de l’écoulement 

(paragraphe 16). \éi 
Le théorème relatif au coef- 

ficient cinématique my > m,. 

D'après la définition de mx 

pour le champ cinématique- 

ment admissible v;, on a: 


ma | XuvidSr= (ot; av + | 
+ | T° [v'] dS,. a) 


Ici o est le tenseur Fig. 199 

des contraintes correspondant 

(d’après la loi associative) aux vitesses de déformation cinématique- 
ment possibles E;;, t* la contrainte tangentielle correspondante 
sur la surface de discontinuité S,. Les contraintes o*; se trouvent 
à la surface d'écoulement ©, mais, en général, elles ne satisfont pas 
aux équations d'équilibre. D'autre part, d’après l'équation (64.11) 
on a: 


m, | XawidSe= | £a + | rives; 
où Os, % sont des contraintes réelles. On trouve par soustraction: 
(ma —m,) | XowidSe— | (ot— 01) Es av + 
+ | (t*—+t)[v']dS;. (65.8) 


La surface d'écoulement étant convexe (fig. 199, a), on a alors 
(0; — O1) is > 0; ceci est vrai également aux points singuliers de 
la surface. Ensuite, comme nous l’avons déjà noté, la surface de dis- 
continuité est une surface de glissement ; la contrainte tangentielle 
t* est associée au champ E;i; et atteint sa valeur maximale sur S,, 
c'est pourquoi (t* — t) [v’] > 0. Ainsi, le second membre de (65.8) 
est non négatif. Par suite de la positivité de la puissance des charges 
données, on en vient à l’assertion recherchée. 

Arrêtons-nous en particulier sur la condition d'écoulement de 
Tresca — Saint-Venant qui est couramment utilisée. Le coefficient 
mr Cinématiquement possible est déterminé ici en égalant les puissan- 
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ces de la charge donnée et de la déformation plastique : 
mx | XaividSr = 2r, | Eux dV, (65.9) 


OÙ Emax eSt la valeur absolue de la vitesse de déformation principale 
dont la valeur numérique est maximale (cf. paragraphe 16). Si le 
champ de la vitesse cinématiquement possible vi est discontinu, on 
devra alors inclure dans le second membre de l'équation (65.9) la 
puissance de la déformation plastique, dissipée sur les discontinuités. 

Le théorème du coefficient statique m, < m, découle aisément de 
l'équation (65.5) transformée de manière évidente : 


(ms—m,) | Xnivi AS p = | (oi5— Gi5) Ei5 AV + 
+ | (t'—+){v)dS,, (65.10) 


où O;y, t sont des contraintes réelles et 6;;, t’ des contraintes 
statiquement possibles se trouvant à l’intérieur ou à la surface 
d'écoulement. Celle-ci étant convexe (fig. 199, b), on a) alors 
(oi; — O4) Ery KL O, ceci étant vérifié également aux points singu- 
liers de ©. Etant donné que v; est une vitesse réelle, on a alors, tout 
comme dans le cas précédent, (t — +’) {v] > 0. Le deuxième mem- 
bre de (65.10) étant négatif, il en découle immédiatement la seconde 
assertion. 

6. Charge limite dans les problèmes de contact. Ïl est parfois 
indispensable de trouver la charge limite pour un système de corps 
en contact. Dans les cas où les conditions qui se réalisent sur la sur- 
face de contact sont très simples (par exemple, pour le cas de la con- 
trainte tangentielle constante), on se contentera des théorèmes dé- 
montrés précédemment. Plusieurs problèmes de ce type seront envi- 
sagés dans le paragraphe suivant. 

Si un frottement de Coulomb s'exerce sur les surfaces de contact. 
on pourra démontrer aisément ['#] que la charge limite recherchée 
ne dépasse pas la charge limite pour le même système de corps lorsque 
les surfaces de contact sont soudées et n’est pas inférieure à la charge 
limite pour le même système de corps lorsque les surfaces de contact 
sont parfailement lisses. 


7. Considérations finales. Les propriétés d'extremum de la charge limite 
et leurs applications éventuelles pour les méthodes de solution approchées 
de Ja charge limite ont été proposées pour la première fois (en termes de méca- 
nique des constructions) par A. Gvozdev en 1936; le théorème de la frontière 
inférieure (pour les poutres continues) fut formulé déjà en 1914 par Kazintchy. 
La démonstration rigoureuse du théorème de la frontière inférieure est due 
à S. Feinberg. Parmi les travaux ultérieurs consacrés aux théorèmes de la rup- 
ture plastique, nous citerons les études de Drucker, Greenberg, Prager (cf. 
[77,%]), et de Hill [47,157]. 
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66. EXEMPLES D'APPLICATION DE LA MÉTHODE ÉNERGÉTIQUE 
POUR LA RECHERCHE DE LA CHARGE LIMITE 


1. Généralités. Comme nous l’avons déjà noté, la méthode énergé- 
tique permet de trouver la solution efficace des problèmes relatifs 
à la portance. Cette méthode est couramment appliquée dans diffé- 
rents domaines de la théorie de l'équilibre limite: mécanique des 
systèmes triangulaires, problèmes de l'équilibre limite des plaques 
et enveloppes, etc. A l’aide de calculs relativement simples, on arrive 
souvent à construire des frontières supérieure et inférieure confondues 
et à obtenir de la sorte la valeur exacte de la charge limite. Le pro- 
blème de l’extension d’une bande à ouverture circulaire, traité dans 
le paragraphe 40, est l’un des exemples 
simples de ce genre. Plusieurs autres 
problèmes seront exposés ci-après. 

En général, on établit très simple- 
ment des estimations grossières infé- 
rieure et supérieure moyennant les 
théorèmes énergétiques. Il est bien 
plus difficile d'obtenir de bonnes esti- 
mations. Il est encore plus difficile 
d'indiquer les méthodes à employer 
pour opérer le rapprochement succes- 
sif des estimations supérieure et Fig. 200 
inférieure. L'application des métho- 
des de programmation mathématique serait encourageante, mais 
elle nécessite l’intervention de calculatrices électroniques moder- 
nes (ordinateurs) et l'élaboration d'algorithmes appropriés [15°]. 

2. Trapèze des contraintes discontinues pour la déformation plane. 
Pour construire des états de contrainte d'écoulement statiquement 
possibles, il est commode d'employer les champs discontinus, com- 
posés de domaines de l’état de contrainte homogène. Un champ sim- 
ple (‘) d’un tel type est montré sur la figure 200. Les frontières AC, 
BD y sont libres de contraintes, sur la face AB agit une contrainte 
homogène normale 6; et sur la face CD agit une contrainte homogène 
normale 6;. Un état de contrainte homogène se réalise dans chaque 
triangle. Désignons par 0, ©. les contraintes principales dans 
AAOB et par 6, ©’, celles dans À COD, et dans les triangles 40C 
et BOD a lieu une traction uniaxiale s parallèle à la face AC ou BD 
respectivement. Les rayons 04, OB, OC, OD sont les lignes de discon- 
tinuité des contraintes, le long desquelles (cf. paragraphe 34) la 
contrainte normale 6, et la contrainte tangentielle +, sont continues. 
Ecrivant ces conditions de continuité le long de OB à l’aide des for- 


(?) Les conditions d'’intersection des lignes de discontinuité des contraintes 
ont été étudiées dans les ouvrages [°8,98,147], 
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mules (35.1) (en dirigeant l'axe des x suivant l’axe de o; dans A 40B 
et dans la direction de s dans À BOD), on obtient: 


On = 0, Sin? & + 0, cos? &i = s sin? (B + œ:), 
Tn = (0, — 0.) sin &, cos à; = s sin (B + &:) cos (B + 1). 

D'où l’on trouve: 

ne sin (B+@1) cos B ; sin (B+ &1) sinB (66.1) 


O = O, =S 
1 sin &4 PME COS &4 


Ecrivons ensuite les conditions de continuité de 6,, +, sur la ligne 
de discontinuité OD: 


0? sin? @e + 05 cos? @o = s sin? (&e — B), | 
(0° — 0) sin & Cos &2 = s sin (œ2 — f) cos (ce — B), 


d'où 
»__. Sin(&»—$)cosf #__ . Sin (œ»—$) sin f 9 
ne Ed en AN) 


Dans les triangles considérés, les états de contrainte ne doivent 
pas perturber la condition d’écoulement de von Mises. Soit s une 
contrainte de traction, on peut alors considérer conformément aux 
formules (66.1), (66.2) que 0, > © > 0, © > 0, >0; 0 devant 
être une contrainte de traction, on a alors &, >$ 

Dans le cas de la déformation plane, les conditions d'écoulement 
seront respectées si 


dans À A4OB 6, —0,<2k, (66.3) 
dans À BOD sL2k, (66.4) 
dans …ÀA COD 6—0,<2k, (66.5) 


où k est la limite d'écoulement en cisaillement (paragraphe 31). 

Les contraintes 0°, 0° sont proportionnelles à s ; du fait qu’on cons- 
truit des champs statiquement admissibles menant à la frontière 
inférieure, il est rationnel de prendre la valeur maximale de s = 24. 
Portant maintenant les composantes de la contrainte (66.1), (66.2) 
dans les inégalités (66.3) et (66.5), et procédant à des transformations 
élémentaires, on trouve que 


ig 24 >cotgB dans À AOB, 
sin? 9 dans A COD. 


‘sin 2@o 


La seconde condition est évidemment remplie. Quant à la pre- 
mière condition, il en vient que 


(66.6) 


w[T 
e 


F1 4 
HT — 
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Il est rationnel de choisir l’angle &, de manière que la contrainte 


o, soit maximale. On peut récrire la formule (66.1) pour o; sous la 
forme 


= scos° f (1 + tg B cotg 1). (66.7) 
Il est clair qu’il faut choisir la valeur minimale de «&,, c.-à-d. 


te 


= — (66.8) 
3. Frontières de la charge limite pour une bande à rainures circu- 

laires soumise à la traction. Le prohlème de la traction (dans les 

conditions de la déformation plane) d'une : 

bande, affaiblie par des rainures circulaires P 

(fig. 107), a été examiné dans le paragraphe 4i, 

où l’on avait trouvé la frontière supérieure 8 

(« cinématique ») de la force de traction 


P, = 4h (1++) In(1++) | 


Arrêtons-nous sur le cas particulier où 0@ 
hkh —a pour une bande de largeur égale à 4a A a 
(fig. 201). On a alors: 
Pr = 5,55 ak. 


Bien entendu, il n’est nullement néces- 
saire de construire un champ de glissement 


et un champ de vitesses raccordé à celui-ci 

pour calculer la frontière supérieure de la 201 
charge. Il suffit de choisir pour cela n'importe Fig- 

quel champ de vitesses cinématiquement 

admissible. Par exemple, dans le problème envisagé, on peut définir 
le champ discontinu qui est montré sur la figure 201. La partie infé- 
rieure de la bande est fixe, la partie supérieure glisse le long de la 
ligne de discontinuité AB comme un solide. La ligne AB suit la 
ligne de glissement, elle est donc inclinée sous un angle de 5/4 par 
rapport à l'effort de traction. Le long de AB, la contrainte tangen- 
tielle est égale à la limite d'écoulement # ; il découle des conditions 
d'équilibre que la contrainte normale a la même valeur. On tracera 
la ligne AB de sorte qu’elle ait une longueur minimale. Comme on le 
verra aisément, la frontière correspondante P; sera un peu moins bon- 
ne que P;, à savoir: 


Pi=06 ak. 
On peut facilement obtenir une approximation grossière de la 


frontière inférieure en inscrivant dans la bande un ruban lisse de 
largeur 2a soumis à une contrainte uniaxiale de 2k, alors P$— 4ak. 


21—0653 
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Comme cela a été démontré par W. Prager, une meilleure estimation 
peut être trouvée en inscrivant dans la bande les trapèzes examinés 
dans la division précédente. On choisira alors l’angle B (fig. 202) 
de sorte que l’effort de traction soit maximal. Dans les zones hachu- 
rées, les contraintes sont nulles et dans les domaines situés au-dessus 
de la ligne CD il y a une traction MISES 6. On voi clairement sur 


le dessin que le segment l = a (2 — ET sr): B < © Z. L'effort de 
traction oo est égal à 


— 210, — 


x , P 
Lak (2 cos B— 1) — 4? 
— 4ak (2 cos 8 — 1) ——— . 
4 aol Sd 1 /) sin( =) 
” | 4 2 
FRE RE à (66.9) 
JON | Pour trouver le maximum de P’, 
ARQ Ÿ 74 Ne _ égalons à zéro la dérivée par rapport 
TT ÉTTTZN TT à B et l’on obtient que B — 26°14. 
14% a On a alors 
D D P, = 5,12 ak. 
| 
| 


Ve 
Ru Pour la charge limite, on peut 
CÉ=------- >d) prendre, à 4% près, la valeur 

0-20 moyenne de P, — 5,33 ak. 
ed &. Trapèze des contraintes discon- 
tinues pour l’état de contrainte plan. 

P Dans le cas de l'état de contrainte 

plan, les formules (66.1) et (66.2) 

Fig. 202 restent valables, mais les conditions 
d'écoulement seront différentes. No- 

tamment, selon le critère de von Mises (paragraphe 52), on a: 


0;—0:0,+0,°<o0% dans A AOB, (66.10) 
s<o5. dans À BOD, (66.11) 
05—0°0,+0;<o3 dans A COD (66.12) 


Portant les contraintes d’après les formules (66.1), (66.2) dans 
les inégalités (66.10), (66.12), on obtient: 


sine (840) [etre | <(e), (66.13) 
sin? (as —p)[ + ]< (Se). (66.14) 
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La valeur maximale de 0; tolérée par la condition d'écoulement 
de von Mises correspond au point w© — x/6 sur l’ellipse (fig. 157); 
avec cela 


Portant ici les contraintes suivant les formules (66.1), on trouve 
aisément : 


_o. Sin(P+as)cosf 2 ©: 
POSPENE EE: —_ sh V3 rai. 
d'où il découle que 
1 © 
2R— 9/41 Je 


En appliquant l'inégalité (66.11) on trouve: 


cos B<2 (1-7) , c.-à-d. B>23°. 


Pour B = 23°, l'inégalité (66.14) sera satisfaite lorsque &, < 
< 61°15’ ; si le signe de l'égalité y est 
réalisé. on aura a, — 49°40”. 

5. Frontière inférieure de la charge 
limite pour une bande à entailles angu- 
laires soumise à une traction. Envisa- 
geons le problème d’une bande à entail- 
les angulaires (fig. 175) soumise à une 
traction dans les conditions de l’état 
de contrainte plan. La frontière su- 
périeure de la charge limite a été trou- 
vée au paragraphe 56. Calculons main- 
tenant la frontière inférieure en appli- 
quant les trapèzes des contraintes 
discontinues. Pour cela on inscrira 
dans la bande deux trapèzes (en poin- 
tillé sur la figure 203); au-dessus et 
au-dessous de ces trapèzes, des champs Fig. 203 
de traction uniaxiale uniforme 0° leur 


sont contigus. Lorsque ô < _. — 6 < 67°, les trapèzes se trouvent à 
l'intérieur de la bande. La charge P, est alors constante et égale à 


VA 
F7 Me (66.15) 


Pour les angles 0 < 6 < 67°, cette valeur coïncide avec la fron- 
tière supérieure (56.8) qui a été trouvée par R. Hill pour ô << 70°32’. 


21° 
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Par conséquent, la formule (66.15) donne la valeur exacte de la char- 
ge limite dans l'intervalle 0 < Ô < 67. 

Pour les angles ô = 67°, on suppose que les côtés des trapèzes 
coïncident avec les côtés des entailles. On a alors f — _. — Ôôet 
s = 0, dans les formules (66.1) et (66.2). On devra choisir la valeur 
de l'angle &, qui correspond à l’inégalité (66.13) et qui rend la con- 
trainte 0; si grande que possible. Les résultats des calculs sont ré- 
capitulés dans le tableau ci-après: 


70° 75° 80° 85° 90° 


ô n 
Ps/PQ 1,152 1,132 1,103 1,058 1,00 


La charge limite pour une bande lisse de largeur 2h est désignée 
par P° = 2h o,. Les frontières supérieure et inférieure pour le fac- 
teur d’amplification P,/P£ sont représen- 
tées sur la figure 204. 

Des constructions analogues peuvent être 
réalisées pour une bande à rainures circulai- 
res en traction (fig. 173), pour des bandes 


—-0 


Fig. 204 Fig. 205 


affaiblies par des entailles dans le cas de la flexion (fig. 176) et 
dans d’autres problèmes. 

7. Torsion d’une barre ronde de diamètre variable. Examinons 
le problème de la valeur limite du moment de torsion d’une barre 
ronde de diamètre variable (fig. 205). Traçons un système de coor- 
données cylindriques r, @, z en dirigeant l’axe des z suivant l’axe de 
la barre. Comme pour la torsion élastique. on peut considérer que les 
sections transversales de la barre restent planes, bien qu'il y ait un 
gauchissement des rayons. Donc, les composantes de la vitesse sont : 


v,=v;, =0; v, = vw, 7) = v. 
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Cela étant, les composantes de la vitesse de déformation sont 
égales à 


Des relations de Saint-Venant — von Mises (13.11) il résulte que 


Or—Op—=Or—= Tr —=0, Mrp—=2À Try Ne: = 2 Ty (66.16) 


Les composantes non nulles de la contrainte t,,, T,- satisfont 
à l'équation différentielle d'équilibre 


try Az x 2Tro 


+ + — —=0 (66.17) 
et à la condition d'écoulement 
Trp + Te = k®, (66. 18) 


Le champ de contraintes correspondant dans le domaine plastique 
a été étudié par V. Sokolovski [#]. La condition d'écoulement sera 
satisfaite si l’on pose 


Try = ASINO, Ty: — cos 0, 


où 6 est l’angle d’inclinaison inconnu du vecteur de la contrainte tan- 
gentielle par rapport à l'axe des 3. Eliminant le facteur À’ entre 
les relations de Saint-Venant— von Mises citées plus haut, on 
trouve : 


Z (=) cos Ô + (=) sin 6 — 0. (66.19) 

Les caractéristiques de cette équation coïncident avec les lignes 
de glissement. L’équation différentielle (66.19) a la solution évi- 
dente 


v = Cr, (66.20) 


où C est une constante arbitraire. Cette solution correspond à la ro- 
tation d'un arbre ou d’une partie de celui-ci en tant qu’un entier ri- 
gide. 

Introduisons le plan de discontinuité de la vitesse z — const. 
La solution (66.20) est vraie au-dessus et au-dessous de ce plan pour 
différentes valeurs de la constante arbitraire. Sur le plan de discon- 
tinuité, on a 97 0, No: > 00. 

Alors, des relations (66.16) il résulte que 


Tre—=0, Ty: = Const = k. (66.21) 
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A cette solution correspond le moment de torsion 


(e 

M = 2n | kr? dr = <= naïk, (66.22) 
0 

où a est le rayon de la section envisagée. 

La solution obtenue correspond au champ cinématiquement ad- 
missible de la vitesse («cisaillement » dans le plan z—const), M est 
donc la frontière supérieure de la charge limite. On considère naturel- 
lement que a est le rayon de la section transversale minimale de 
l'arbre. 

D'autre part, on peut construire facilement un champ de contrain- 
tes statiquement admissible qui ne perturbe pas la condition d’écou- 
lement. À cet effet, il suffit d’inscrire dans l’arbre envisagé une barre 


Fig. 206 


ronde (montrée en pointillé sur la figure 205) de rayon a constant avec 
le champ limite (66.21). On considère que les contraintes sont nulles 
lorsque r >> a. D'après le théorème statique sur la charge limite, 
M sera donc également la frontière inférieure. Par conséquent, on a 
trouvé la solution complète et M est la valeur exacte du moment 
limite pour un arbre de diamètre variable en torsion. 

8. Cisaillement et compression d’une couche mince. Le problème 
plan de Prandtl relatif à la compression d’une couche plastique min- 
ce entre deux plaques rugueuses rigides a été exposé dans le chapitre 
V (paragraphe 47). La présence de l'effort 2Q déplaçant les plaques 
influe notablement sur l’écoulement de la couche (fig. 206). Ci- 
après, nous présenterons la solution statiquement possible de ce pro- 
blème. En l’absence de cisaillement. les frontières supérieure et in- 
férieure de l’effort comprimant ont été obtenues par R. Shield pour 
une couche plastique mince. 
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S'il n'y a pas de cisaillement (Q = 0), sur les plans de contact 
y = + h se développent des contraintes tangentielles maximales 
Tey = + k, où k est la limite d'écoulement au cisaillement. Lors- 
qu'il y a un effort de cisaillement 2Q sur les segments y = h, x << let 
y = —h, zx > 1, la valeur des contraintes tangentielles est tou- 
jours égale à 4. Dans les parties restantes, les contraintes tangentiel- 
les se « déchargent » et leur valeur devient inférieure à k ; supposons 
qu'elles soient égales à k,, | k,| < X respectivement. Il est facile 
de construire les solutions suivantes des équations d'équilibre (31.9) 
et de la condition d'écoulement (31.8), satisfaisant aux conditions 
aux limites données pour +t., sur les lignes y = +h 


Try _ 1+% 1—%x y Re 1—x zx 
Rd po qi 
. (66.23) 
es — (Ty 
e=++2V1-(%), s<e 
où x =, | x] L'1 et C est une constante arbitraire. Pour x — 


= — |, les formules connues de Prandtl (47.1) découlent de (66.23) : 
le cas x — 1 correspond au problème du cisaillement pur de la couche 
(ox = 6y = 0, te = k). 

I] convient de définir les constantes C et x d’après les conditions 
de l’équivalence statique. On satisfera avant tout, au sens de Saint- 
Venant, à la condition d'absence des contraintes normales sur le 
bout de la couche, à savoir: 


h 
| (Ox)x=0 dy =0. 
a" 

D'où l’on trouve: 


1 a — | 
C=— (5x VT—x — arcsin x) 


Ensuite, la condition d'équivalence des contraintes normales 
6, à l'effort de compression 2P donne: 


Tr (=). 


Finalement, de la condition d'équivalence des contraintes tan- 
gentielles de contact à l'effort de cisaillement on obtient : 


C=p— 


141 x = 29 (a=-$<1). 
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Eliminant C, x entre ces relations, on trouve la condition de 
l'équilibre limite: 


A—p[2p—(4—9 +|- 
= +2(1—29) Va(f—g) —arcsin(29—1). (66.24) 


Pour q = 0, il en découle la formule de Prandtl (47.3). On verra 
sans peine également que LE — © pour qg—+ 1. 

Les courbes limites pour les valeurs L= 10 et = 20 sont 
montrées sur la figure 207. Il est évident que l’adjonction d'une force 
de cisaillement à la charge comprimante a pour effet de réduire sen- 
siblement la portance de la couche. On 
peut montrer que la solution trouvée 
donne la frontière inférieure pour l'effort 


de compression, c.-à-d. P => P" (pour Q 


fixé). Zee 
10 
i £=20 
Q5 | 
0 P 7/0 
Fig. 207 


9. Compression d’un cylindre entre deux plaques rugueuses. Envi- 
sageons la compression d’un cylindre circulaire (de hauteur 2h et de 
diamètre 2a) entre deux plaques rugueuses parallèles (fig. 208). 
Les contraintes tangentielles t,. atteignent la limite d'écoulement 


4 e # 
ta = o, sur les plans de contact. Introduisons les coordonnées 


sans dimensions p = r/a, & — z/a, x = h/a. 
La frontière supérieure. Admettons que la vitesse radiale ciné- 
matiquement possible u” est égale à 


u'= Ap(1—B<), 
où À est une constante et 0 < 6 < 1 un paramètre caractérisant le 
degré du « flambage latéral ». Ce phénomène n’a pas lieu si f = 0. 
On tire de l'équation d’incompressibilité (58.6) la composante axiale 
de la vitesse w’: 
+3 
w' — — 2A ( +) : 


7 3x 
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Soit c la vitesse de déplacement de la plaque, on a alors u” — 
— — c pour & — %, d’où l’on définit À = 3c/2x (3 — B). 

Conformément à (64.14), on trouve la frontière supérieure de 
l'effort de compression à partir de la relation 


1 


H'p dp dé + 2nr, | (u'}:xpdp. (66.25) 
0 


P,c<2nts 


O3 À 
Oz 


L'intensité des vitesses de déformation du cisaillement H° est 
calculée selon le champ de vitesses choisi; pour des raisons de sy- 
métrie, on a examiné la moitié du cylindre & > 0. Procédant aux 
calculs, on obtient : 


P 2 141 1— 
SET Var 
1 fo? 
: Gi Bp) ++ Pa 
Rp =E. 
PB [apon+ LÉ TEapor 


On a introduit ici la pression moyenne p, = P,/na°. Le para- 
mètre B est choisi de façon que p” soit minimale pour x donné. Les 
résultats des calculs [17] effec- 
tués pour les cylindres de hauteur 
différente sont représentés sur la 
figure 209. La ligne en pointille 
correspond à une solution élé- 
mentaire lorsque f — 0, pour 
laquelle 


Pi 1 d 
Os i] 3 V3»x 0 
a | 2 4 6 68 10 1/2 4 16 
La frontière inférieure est bien 
plus difficile à construire. étant Fig. 209 


donné que, dans le problème en 

question, l’état de contrainte d'écoulement statiquement possible 
doit satisfaire à un système compliqué d'équations et de conditions 
aux limites. Dans l'ouvrage de Kobajashi et Thomsen [1] cité 
plus haut. on donne la construction du champ de contraintes dis- 
continu. 

10. Flexion des plaques. La méthode énergétique est fort com- 
mode lorsqu'il s’agit de rechercher la frontière supérieure pour la 
charge limite de plaques fléchies de forme variée. Il faut alors définir 
la forme cinématiquement possible de la vitesse de fléchissement de 
la plaque. 
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A titre d'illustration, examinons tout d’abord les plaques à sy- 
métrie axiale (cf. paragraphe 62). Conformément à la relation (65.2). 
le coefficient cinématiquement possible de la charge limite est repré- 
senté dans ce cas par la formule 


b 


Mr = Ts | H'rrds| | p(r) w'r dr, 
a —h a 


où w’ est la vitesse cinématiquement possible du fléchissement. 
Utilisant les formules (62.2) et la condition d’incompressibilité, 
on trouve sans peine que l’intensité des vitesses virtuelles de défor- 
mations du cisaillement est égale à 


dw's\2 , 1 du’ dw’ 2 ’ 
221[() ++ (5) +5 ae) =2l4lW. 


Intégrant suivant z, on trouve: 


b 
= —— : — 6h? 9 
7 M: | Wrér|) p(r)w'rdr (Ms=—o.h?). (66.26) 
Exemple. Une plaque continue (a —0), aux extrémités posées sur 


des appuis r — b, fléchit sous l'effet d’une charge uniforme 
p = const. On a w” = 0 pour r = b; supposant que la surface de la 


flèche soit unie. on a Fe pour r = 0. A ces conditions satisfait 


par exemple la fonction w’ = b? — r°; de (66.26) on obtient alors 


MR = — , par conséquent, p, < 


exacte donne p, = 6,5—* 7 


TR ( rappelons que la solution 


Si l’on désigne par w’ la forme de la flèche d’une plaque élastique 
analogue pour v — {/, 


14 r\2,  3/r\* 
eu(1-g (5) +5 (5) |. 
où w’ est un facteur arbitraire, on peut sensiblement améliorer l'es- 
timation 


M 
Ps << 6,7 TE 


Revenant au cas général, notons qu'il est facile de trouver [*] 
la frontière supérieure de la charge limite pour des plaques polygo- 
nales appuyées suivant le périmètre et fléchies par une force concentrée 
P (fig. 210). On peut admettre que dans l’état limite la surface moyen- 
ne d’une telle plaque a la forme d’une surface pyramidale de sommet 
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en O où est appliquée la force. Des articulations d'écoulement se dé- 
veloppent le long des arêtes, tandis que les domaines triangulaires de 
la plaque entre ces arêtes restent rigides. Désignons par w, la vitesse 
de fléchissement sous l'effet de la force, par wi la vitesse respective 
de variation du dièdre le long de 
la i-ème droite d’articulation et 
par /; la longueur de cette der- 
nière. Conformément à (65.2), 
la charge cinématiquement pos- 
sible P, est définie à partir de 
l'équation de la puissance 


Pawi = M, D oils. 
L 


La charge limite P, < P4. 
Calculons la vitesse angulaire 
wi; à cet effet, traçons un plan Fig. 210 
perpendiculaire à la ligne 4:0. 
Dans l’unité de temps, le fléchissement du point O augmente d’une 
petite valeur w. -1 et l’angle de la ligne brisée AO,B s'accroît d'un 
petit angle w: 4! On voit clairement sur le dessin présenté que 


oO & W, (+ +) = _ (cotg a: + cotg fi), 


où &;. B; sont les angles formés par la i-ème ligne d’articulation avec 
les côtés voisins de la plaque. Ainsi, 


P,=M: > (cotg a + cotg Bi). (66.27) 


Pour une pete PAENER régulière, chargée au centre, on obtient 
à partir de (66.27 


où n est le nombre de côtés du polygone. Par exemple, on a P, — 
— $8M, pour une plaque carrée (n — 4). 


67. PRINCIPES DU MINIMUM DANS LA THÉORIE 
DES DÉFORMATIONS PLASTIQUES 


Les méthodes énergétiques, fondées sur l'application du principe 
du minimum de l'énergie potentielle et du principe de Castigliano, 
ont une grande importance dans la théorie de l’élasticité. Dans le 
présent paragraphe, on établit des théorèmes analogues pour la théo- 
rie des déformations plastiques. 

1. Travail des forces extérieures (généralisation du théorème de 
Clapeyron). Soit V le volume occupé par un corps déformé, limité 
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par la surface $S sur un élément S-+ de laquelle sont définies les 
forces de surface F, avec les composantes X,;,; des déplacements 
sont donnés sur un autre élément S, de la surface. A l’état d’équi- 
libre du corps répondent les déplacements w;. Pour des raisons de 
simplicité, nous supposons que les forces de volume soient absentes. 

Les composantes de la contrainte 0;; satisfont aux équations 
différentielles d'équilibre (64.2) et aux conditions aux limites 
sur Sp (04.3). 

De façon analogue à la relation (64.6), l'équation 


| X its dS — | OijEiy dV, (67.1) 


est vraie, les champs des contraintes 0;; et des déplacements u; 
pouvant en général ne pas être liés entre eux. 
La démonstration se fera tout comme pour la formule (64.6). 
Admettons que les contraintes et les déformations suivent les 
équations de la théorie des déformations (paragraphe 14), c.-à-d. 


Es = Ÿ (0; — OÙi;) + kOÛ:;;, (67.2) 
ou inversement 
1 __ di _ 
= + (ei eôi3) +37 EÔis- (67.3) 
On s'aperçoit sans peine que 
Oijtiy = 2 (U + YT*). (67.4) 


Etant donné que e = 3k0, l’énergie élastique de la compression volu- 
mique est alors égale à 


S.,  À 7 
ko? = - 0e. (67.5) 


bn 


En vertu de la relation L = 2ÿT on a ÿ7* = -— TT, par consé- 


= 


quent, 
Oijtiy = 0E+ TT, (67.6) 


et le travail des forces extérieures le long de leurs déplacements corres- 
pondants est égal à 


A= | X ui dS = | (ce + TT) dv. (67.7) 


Il est évident que 0e représente le double de l’énergie élastique 
de la compression volumique (fig. 211, a). 

Considérons la courbe T = g (T) T (fig. 211, b); le travail du 
changement de forme 


4= (rar 
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est représenté par l'aire hachurée. Ensuite, dAr = Tdr; soit T le 
travail du changement de forme qui est une fonction homogène de 
puissance m; on a alors TT = mA et 


1 | QU + mA) dY. 


Théorème de Clapeyron. Envisageons le milieu élastique de 
Hooke ; pour ce milieu Ape T°, m = 2, par conséquent, 


A=2 | nav, 


autrement dit, Le travail des forces extérieures le long de leurs déplace- 
ments correspondants est égal au double de l'énergie élastique du corps. 
Ce théorème est utile dans les cal- 
culs du potentiel élastique. 

Lorsque les déformations plasti- 
ques sont évoluées, on peut négliger 
les déformations élastiques. On a 
alors pour l’état d'écoulement 
T = T,et 


Ar, | ray, 


c.-a-d. le travail des forces extérieu- \r 
res le long de leurs déplacements 
correspondants est égal au travail du 
changement de forme plastique. 

2. Principe du minimum de 
l'énergie totale. Examinons les 
propriétés de minimum de la dis- 
tribution réelle des déplacements. 

Faisons subir à des points du 
corps, se trouvant en équilibre sous 
l'effet des forces et déplacements Fig. 211 
donnés, des déplacements infiniment 
petits et continus Ôu;, compatibles avec les conditions aux limites 
(déplacements cinématiquement possibles); on suppose alors qu’il 
n'y a pas de décharge (plus précisément, on envisagera le principe du 
minimum pour le milieu élastique non linéaire correspondant). 
Conformément au principe des travaux virtuels, la somme des tra- 
vaux de l’ensemble des forces intérieures et extérieures le long de 
leurs déplacements virtuels au voisinage de l’état d’équilibre est 
nulle. c.-à-d. 


À ousôe:;dV — | Xiôui dSr —0. (67.8) 
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Notons que l’on peut obtenir cette équation par voie formelle en 
transformant l'intégrale de surface et en utilisant les équations 
d'équilibre (de façon analogue à la déduction de l’équation (64.6)). 

Dans la théorie de la déformation plastique (cf. paragraphe 14), 
on a: 


O1 j0Ei = II, 


où II est le potentiel du travail de déformation. Les forces extérier- 
res restant invariables, leur travail sera 


846 | Xuiui dS 
et[l’équation (67.8) se réduit à la forme 
6 ( | TdV—A)=0. (67.9) 


La grandeur à l’intérieur des parenthèses est appelée énergie totale; 
désignons-la par €, on a alors: 


dE = 0. (67.10) 


La forme réelle de l'équilibre du corps diffère de toutes les formes 
possibles par ce qu’elle implique une valeur minimale à l'énergie totale 
(cf. ci-après). 

L'équation variationnelle (67.10) remplace les conditions aux 
limites et les équations différentielles d'équilibre aux déplacements 
(20.2), généralisant les équations de Lamé dans la théorie de l’é- 
lasticité (paragraphe 20). 


En effet, 


ôll | 4 { 9 à 
Sani 7 ÔEi Li = T5 (mt ôus) . 


A l'aide de la formule de Gauss — Ostrogradski on trouve: 


an el o pan . 
| dei Ôey1 dV — | EM Ou, coS(n, 1) as— | EA (=) Ouid\', 


0841 


etc. Portant ces expressions dans l’équation (67.9), on obtient: 


= { La (Se) Jouer + | [= cos(n, —Xns ]ôu;dS=0. (67.41) 


Les déplacements étant définis sur l’élément de surface S,,, sur S, on a donc 
ôu; = 0; les variations de ôu, sont arbitraires à l'intérieur du corps et à la 
surface de SE, et il découle de (67.11) les équations différentielles d'équilibre 
aux déplacements (20.2) et les conditions aux limites correspondantes sur S.. 


Envisageons les cas particuliers des états du milieu : d’élasticité, 
d'écoulement et d'écrouissage. 
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Le milieu élastique de Hooke se caractérise par le fait que 
G e° 
— — TJ: = ——— ),, 
N=U+S (U=5) 


Sous la condition de l'indépendance des forces extérieures par 


rapport aux déplacements, l'énergie totale du système élastique prend 
la valeur minimale. 


Il est facile de le montrer en calculant la seconde variation de l'énergie 
potentielle ; étant donné que II est ici une forme positive quadratique homogène 
des composantes de la déformation, sa seconde variation sera la même forme 
quadratique des variations des composantes de la déformation Ôe;; multipliée 
par 2, par conséquent, 


ET=EU+E LT: >0, 
avec 
opn — À à 


52 = T2 — G26e;j0e;; > 0. 


Nous désignerons par l(6e,,) la forme quadratique non pure des varia- 
tions de la déformation. Ainsi, 6?I1 > 0, mais alors on a également 68 > 0. 


Dans l’état d'écoulement, l'accroissement du potentiel du travail 
de déformation est égal à 


£° 
ôn=6(+Tl), 
et l'équation variationnelle fondamentale prend la forme 
ë[ (+rr)av—4]-0. (67.12) 


Sous la même condition de l’indépendance des forces extérieures par 
rapport aux déplacements, la seule condition remplie dans ce cas 
sera la condition de minimum nécessaire pour la forme d’équilibre- 
réelle. 


En effet, 
&0 = OU + T,ô?T, 
avec ÔU >> 0; d'autre part 
| 


4 1 
= 60), ET= {Te (Ge) (6 (TI) - 


La grandeur dans les accolades est non négative; en effet, 


2 
= (+ vi+ vi), 
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et, après des transformations simples, on trouve: 
çy= 2 Mère Va V1 + (vr0vs— vsôva) + (V30V1 — V0) 
3 MHV+Y 
c.-à-d. 27 > 0. Etant donné que 7.>0,F>0,0ona alors 6°I > 0 du fait 
) 


que l’expression entre les accolades peut se réduire à zéro pour ôY1, Ôy2, ÔôYs 
non nulles. 


> 0, 


Il convient de noter que, s’il y a des zones élastiques dans le 
corps, on a dans ces zones Ô°II >> 0 et alors ô6*6 > 0. 

Pour le milieu écrouissable, le potentiel de la déformation est 
exprimé par la formule (14.25), et alors 


s{ | (u+femrar)a-4}=0. 


Sous la même condition d'indépendance des forces extérieures par 
rapport aux déplacements, l'énergie du système atteint son minimum 
dans l'état d'équilibre réel. 


En effet, la seconde variation est 
SIT = 6U + 6: | rar. 
Ensuite, , 
ët | rar = 67ôr + r&r. 


En y portant Ô7 conformément à l'équation T = g (T) l, on obtient: 
6: | 8 (NT ar = (OT) + TE. 


Le deuxième terme du second membre ne peut être négatif ; supposons mainte- 

nant que, lors de la croissance de la déformation de cisaillement, augmente 

la contrainte de cisaillement (fig. 212). 

T Cette condition qui caractérise « l’endu- 

rance » du matériau, est évidemment 

vérifiée pour tous les solides (cf. paragra- 
phe 18). On a alors 


ar 
ar 0: (67.13) 


et ô°II est une forme quadratique définie 
positive des variations Ôe;;. Il n'est pas 
difficile de s'en convaincre si l'on ana- 
lyse les conditions de l'annulation si- 
multanée des grandeurs 6?U, ô (T2) et ü?r. 
Examinons le cas du problème 
mixte. Soit V le volume d’un corps 
Fig. 212 en équilibre, divisé par la surface Z 

en parties V, et V, dans chacune 

desquelles la déformation est régie par sa loi caractéristique de l’état 
du matériau de cette partie du corps. Les expressions correspondantes 
du potentiel du travail de déformation seront IL, et IT.. Sur la surface 
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Z les états passent continüment de l’un à l’autre et les grandeurs 7 
et [sont constantes (paragraphe 21). Lorsqu'on fait varier l’état 
déformé, la surface Z passe en général à une surface infiniment pro- 
che Z” qui séparera les volumes V; et V:, voisins des précédents. La 
variation de la surface de séparation (ou surface frontière) Z ne dé- 


pend que de l’accroissement de la grandeur l qui aura la même valeur 
constante sur les surfaces Z et ZX”. 


Considérons l'intégrale triple 
T(Q)= | | | F(z,y,2; À) dr dy dz, 
D 


étendue au domaine D, limité par une surface Z quelconque qui varie avec le 
paramètre À. La variation de cette intégrale (cf. E. Goursat, « Cours d’analyse 
mathématique », vol. I, partie I, Appendice) est égale à 


ô7 (à)= | | | 6F ds dy ds+ | | Fônds, 
D 2 


où ôn est le déplacement infiniment petit d’un point de la surface Z dans la 
direction de sa normale extérieure lors de la variation de À. 


Dans notre cas, le potentiel du travail de la déformation d’un 
corps a la forme 


Il — | M av, + | 11: av, 


et l’on doit appliquer à deux reprises la formule précédente, à savoir 
au volume Ÿ, et au volume V.. Par suite de la continuité de Il dans 
tout le volume du corps, les intégrales correspondantes se réduiront 
à la surface de ©, car elles sont de valeur égale et de signe inverse. 
Ainsi, pour le problème mixte, à condition que les déplacements, les 


composantes de la déformation et de la contrainte soient continus 
sur Ÿ, on obtient : 


S{ | mav;+ [mav,— 4} 0, (67.14) 


c.-àa-d. que la forme réelle de l'équilibre d'un corps, dont les parties se 
trouvent dans des états différents, se caractérise par le minimum de l'éner- 
gie totale, comme dans le cas simple. 

3. Principe du minimum de travail supplémentaire. On a examiné 
plus haut les propriétés de minimum des déplacements réels. Procé- 
dons maintenant à l’examen des propriétés de minimum de la distri- 
bution réelle des contraintes (sous l'hypothèse précédente sur l’ab- 
sence de décharge). 

Equation des variations statiquement possibles de l'état de contrainte. 
Comparons l’état de contrainte réel 6;;, engendré dans le corps sous 
22—0653 
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l’action des forces et déplacements donnés, à tous les états de con- 
trainte voisins théoriquement possibles 0;; + Ô0;; satisfaisant aux 
équations de la statique à l’intérieur du corps 


_ (ou + 8013) = 0 (67.15) 


et sur une partie de surface Sr 
(O:5 + 01) nj = Xni +ôX ni. (6:.16) 


Nous conviendrons d'appeler de tels états de contrainte états stati- 
quement possibles. 

Il est clair que les variations des contraintes Ô0;, et les variations 
des forces extérieures ÔX,, constituent un système en équilibre. 
Par conséquent, le travail de ces forces intérieures et extérieures le 
long de tout déplacement possible du corps doit se réduire à zéro. 
Prenons en qualité de déplacements virtuels les déplacements réels 
U;, Ce qui nous donne alors: 


À euôois dv = | w16X 1 dS (67.17) 


On devra considérer alors ôX,; comme définies sur Sk; sur S, 
ces variations sont calculées selon les variations des contraintes con- 
formément à (67.16). 

On attribue une grande importance à une classe plus restreinte 
de variations de l’état de contrainte, qui se caractérise par l'absence 
du travail des variations de forces extérieures le long des déplace- 


ments réels du corps: 


| u18Xm: dS = 0 (67.18) 


A cette condition 
| e5001, dV = 0. (67.19) 


La condition (67.18) est remplie, par exemple, si des forces extérieu- 
res sont définies sur toute la surface du corps, et alors ôX,; = 0. 
Seules quelques-unes des composantes de l'effort extérieur peuvent 
être définies, tandis que pour les autres les déplacements correspon- 
dants sont nuls. 

La déduction de l’équation variationnelle (67.19) a été faite sans 
tenir aucunement compte des propriétés mécaniques du milieu con- 
tinu dont on a utilisé seulement la continuité. A l’état de contrainte 
réel correspondent des déformations pour lesquelles sont vérifiées les 
conditions de compatibilité de Saint-Venant. On peut montrer que 
les conditions de compatibilité de Saint-Venant découlent de l’équa- 
tion (67.19). L’équation variationnelle (67.19) est donc l’énoncé 
énergétique de la condition de continuité des déformations (pour ce 
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qui est des démonstrations, nous renvoyons le lecteur au manuel de 
L. Leibenzon {1]). Fr 


Notion de travail supplémentaire. Envisageons plus en détail 
l'expression du travail élémentaire des variations de contraintes le 
long des déplacements réels ; remplaçant les composantes de la dé- 
formation selon les formules de Hencky (67.2), on trouve après 
toute une série de transformations simples : 


€1500 13 = DÔT? + OU. 


Etant donné que pour les milieux envisagés est satisfaite l’une des 
conditions 


p= const = + (milieu élastique de Hooke), 
T = ps = 7T,; (état d'écoulement), 
Ÿ=— LD) (état d’écrouissage), 


on aura alors dans le second membre la différentielle totale d’une 
fonction de contraintes quelconque 2 : 


€:500:y = ÔR. (67.20) 
Pour le milieu élastique de Hooke 


R=U+HT=N, 


pour l'état d’écrouissage 


R=U+ | £(T)TAT, (67.21) 
pour l’état d'écoulement | 
R = U. 


Convenons d'appeler R la densité du travail supplémentaire ou 
simplement le travail supplémentaire. Pour élucider cette notion, 
nous négligeons pour le moment le terme ôU qui se rapporte à la 
variation du volume dont le déroulement est dans tous les cas régi 
par la même loi; alors, en vertu de la relation l = 2ÿ7T.ona 0: 


R, = jrar, 
6Rr = TÔT. 


Examinons différents cas de la courbe T = g(T)T (fig. 213). 
Le travail de la déformation est représenté par une aire hachurée 
avec des lignes verticales, le travail supplémentaire par une aire ha- 
churée avec des lignes horizontales. 


() Rappelons que le travail du changement de forme est Ar — [rar. 


22% 
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Dans le cas du milieu élastique de Hooke, ces aires sont de gran- 
deur égale Rr = A1, et ici on peut ne pas distinguer la notion du tra- 
vail de déformation et celle du travail supplémentaire ; ceci est inad- 
missible dans les autres cas. Il est évident que, pour le rapport donné 


Fig. 213 


T = g(T) 7, le travail supplémentaire R/ sera une fonction définie 
du travail de déformation À. 
Généralisation des formules de Castigliano. Etant donné que 


0R 
ÔR= 601, 
alors, en comparant l'expression ci-dessus avec la formule (67.20), 
on trouve les relations 


0R a 
Ei — 801] ? (67.22) 


qui, dans le cas des liaisons non linéaires considérées entre les con- 
traintes et les déformations, remplacent les formules connues de Cas- 
tigliano. Ïl est évident que les formules de Hencky (67.2) peuvent 
être représentées sous la forme (67.22). 

Principe de réciprocité. Il découle des relations (67.22) qu’il faut 
satisfaire à 15 conditions 


Oeij __ OEt 
00p1 0011? 


que l’on devra considérer comme une généralisation naturelle du 
théorème de la réciprocité pour le cas des relations non linéaires en- 
visagées entre les contraintes et les déformations [111]. 

Généralisation du théorème de Castigliano. Etendons le théorème 
de Castigliano au cas des relations non linéaires entre les contraintes 
et les déformations. Soient P, (k — 1, 2, . ..) des forces concentrées 
appliquées à un corps; a, Br, y, les cosinus directeurs correspon- 
dants des vecteurs de ces forces ; u15, Usr, Ua les Composantes du dé- 
placement des points d’application des forces P,. Partant alors de 
l'équation variationnelle générale (67.17) et supposant que l’une des 
forces P, reçoit un accroissement ôP, infiniment petit. les appuis 
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restant fixes, on trouve: 


OF = (uynar + Uenfr + Usnye) 8Pr, (67.23) 
où par À on désigne le travail supplémentaire de l’ensemble du corps 
K— | RdV. 


L'expression entre parenthèses dans (67.23) représente le déplace- 
ment du point d’application d’une force le long de la ligne d'action 
de cette force. Ainsi, 
ôR 

c.-à-d. que la dérivée partielle du travail supplémentaire par rapport 
à la valeur d’une force appliquée quelconque P, est égale au déplace- 
ment du point d'application de cette force dans la direction de l'action 
de cette force. Ce résultat est vrai également en ce qui concerne les 
forces et déplacements généralisés. 


En effet, si les forces appliquées à un corps sont proportionnelles à une 
grandeur @ quelconque, il est clair que 


ok 
7Q — D. (Uin@R + uonBn + usn Va) = 9- (67.25) 


Ici Q@ et q sont la force et le déplacement généralisés. 


Dans le cas du milieu élastique de Hooke, À = I et la formule (67.25) 
conduit au théorème de Castigliano. 


Admettons que l'état de contrainte d’un corps dépend de m in- 
connus en plus X,, Xe, ..., X,,- On a affaire à de tels systèmes mé- 
caniques lorsque l’on procède au calcul des poutres, des systèmes 
triangulaires. etc. Dans ce cas, la condition de minimum de travail 


Lu. d 


supplémentaire Æ conduit au système de m équations 


0R 


das 


0R 


ax, “0, 


O. (67.26) 


Exemple. Le théorème généralisé de Castigliano est commode pour le calcul 
des corps les plus simples: treillis, poutres et membrures. Envisageons, en guise 
d'exemple, un treillis constitué de trois barres identiques (de longueur ! et 
de section F, fig. 35). A l'extension du matériau, la loi suivante entre en jeu: 


B; 
3 V3 


où B, est une constante. Comparant cette formule à celles de Hencky (67.2), 
on trouve: | 


Ex — A 


k=0, TT 
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Nous considérerons que la barre verticale est de trop; soit X l'effort dans cette 
barre. On trouve aisément: 

S1=Ss=P—X, So = X. 
Le travail supplémentaire du treillis est égal à 


DU CO CI 


ÆEtablissant l'équation = 0, on trouve que V2(P — X) = +X. 


A l’état d'équilibre réel correspond le minimum de travail supplémentaire de 


l’ensemble du corps: il est aisé de voir qu’un signe + répond au minimum de À. 
Par conséquent, 


2P 
2+ V2 


Principe du minimum de travail supplémentaire. L'équation varia- 
tionnelle (67.19) pour le milieu envisagé prend la forme 


6R = 0. (67.27) 


Examinons les cas particuliers des états du milieu : d’élasticité, 
d'écoulement et d’écrouissage. 
Milieu élastique de Hooke. Ici R = [I et l'équation variationnelle 
(67.27) prend la forme 


s | (U + T2) av —0, (67.28) 


connue sous le nom de principe de Castigliano. A la différence des 


états de contrainte statiquement possibles, répondant à la même 
charge extérieure, l'état de contrainte réel d’un corps élastique im- 
plique la valeur minimale à l'énergie potentielle élastique de ce corps. 


Il est facile de s'assurer que l’on atteint le minimum de l’énergie potentiel- 
le en étudiant le signe de sa seconde variation 
1 
ën=&u +6 (7°) >0, 
avec 
G°U — 3k (60)° > 0, 
ÔT= = Ôs;jôs; j > 0. 


Nous désignerons par 272? (ô0,;) la forme quadratique non négative des varia- 
tions de contraintes. 


Dans l’état d'écoulement T = const et l’équation variationnelle 
(67.27) prend la forme 


é|uUar=0, (67.29) 
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autrement dit, l’état de contrainte réel se distingue de tous les états 
de contrainte voisins statiquement possibles se trouvant dans la 
phase d'écoulement par ce qu’il est le seul à communiquer une valeur 
extrémale à l'énergie potentielle élastique de changement du volu- 
me d’un corps. 

Supposons que le matériau soit incompressible ; on a alors U = 0 
et l’on aboutit à la conclusion : les déplacements réels des points d’un 
milieu incompressible dans l’état d'écoulement sont tels que les varia- 
tions infiniment petites des contraintes à l’intérieur de la phase 
d'écoulement ne produisent aucun travail supplémentaire pour ces 
déplacements. 

Pour l'état d'écrouissage, l'équation variationnelle (67.27) prend 
la forme 


ô | [U + | g(T) Ta | dV =0, (67.30) 


c.-à-d. que les contraintes, correspondant à l’état d'équilibre réel, 


sont telles que le travail supplémentaire de l'ensemble du corps R 
acquiert une valeur minimale par rapport à toutes ses valeurs voisines 
qui sont compatibles avec les conditions d'équilibre. 


Montrons qu'il se réalise le minimum de R. La seconde variation 
SR = EU + 8? (rar. 
On sait que ô?U > 0. Ensuite, 
8 ( rar = STÔT + T6T, 


avec d’ailleurs, tout comme dans le cas examiné à la page 335, 6?T > 0 et 


Ô°R = UV U+S D (ET + TO6T. 
Il est aisé de voir que si 


ar 
> 0: (67.31) 


on a alors Ô?R © 0. La condition (67.31), tout comme la condition (67.13), 
est évidemment toujours vérifiée pour les matériaux réels. 


Si les parties du corps V;,, V., ..., se trouvent dans des états 
différents, les accroissements du travail supplémentaire ont pour ex- 
pressions ÔR;, ÔR:, . . . respectivement. Le travail À variant conti- 
nüment au cours du passage par les surfaces Z,, Z., . .., séparant 
les domaines aux états différents, et l'intensité des contraintes tangen- 
tielles étant constante sur chacune des surfaces Z,, Z,, ...,il 
est facile de s’assurer que, comme auparavant, on a pour le problème 
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mixte 
6 {Rav + | Rav, + ...}=0 


Notons que la disposition des surfaces de séparation Z,, Zs, .. 
correspond au minimum du travail supplémentaire de l’ensemble du 
corps. 

De manière analogue, on établit la généralisation de la formule 
(67.24) pour le cas des forces concentrées appliquées au corps: 


2 av, + [ Se OR3 JV, +... A 


4. Considérations finales. Les théorèmes énergétiques cités de la théorie 

des déformations sont exposés dans l’ouvrage [1°] ; les équations correspondantes 
our le corps inégalement chauffé sont exposées dans PA. Le cas du nombre fini 
de coordonnées généralisées, qui est important pour la mécanique des construc- 
tions, a été étudié par A. Lourié [4]. Les principes du minimum généralisés 
ROUE le cas des grandes déformations plastiques sont traités dans l'article de 
Philips [11]. Dans son ouvrage nivo, R. Hill a montré que pour l’état réel 
L'énergie totale et le travail supplémentaire atteignent le minimum absolu. 


68. MÉTHODE DE RITZ. 
EXEMPLE DE TORSION ÉLASTO-PLASTIQUE 


1. Méthode de Ritz. Les équations variationnelles de la théorie 
des déformations envisagées précédemment permettent d'élaborer 
des solutions approchées par méthodes directes. Le plus naturel, 
à première vue, serait d'appliquer directement la méthode de Ritz 
sous sa forme ordinaire. 

Pour fixer les idées, considérons l'équation variationnelle (67.10) 
FAAeeHSAnt les propriétés de minimum des déplacements uw; (i — 
— 1, 2, 3). Soient u;, le triplet de fonctions satisfaisant aux condi- 
tions données sur une partie de surface S,, et u;s (s — 1, 2, .. N) 
la suite de fonctions coordonnées satisfaisant aux conditions de nul- 
lité sur S,. Cherchons la solution approchée du problème du mini- 
mum de l'énergie totale sous la forme 


Uj = Uio + à Cisis (68.1) 
8= 


où c;s sont les coefficients de Ritz. On peut maintenant calculer l’ex- 
pression de l'énergie totale qui sera la fonction des coefficients c;2. 
Ces derniers sont déterminés des conditions du minimum de Îl'éner- 
gie totale 


7 E—0. (68.2) 


Pour le corps élastique, l'énergie totale sera la forme quadratique 
des coefficients c;.; les conditions (68.2) forment alors un système 
d'équations algébriques non homogènes linéaires par rapport à c;,. 
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Lorsque l’on a affaire à une déformation plastique, l’énergie tota- 
le ne sera plus la forme quadratique des c;4, et les conditions (68.2) 
conduisent à un système d'équations non linéaires servant à définir 
les coefficients de Ritz. L'établissement et la solution de ce système, 
même pour » petit, sont liés à des calculs fort laborieux. 

C'est la raison pour laquelle l’application de l’approximation 
monôme est devenue d’un usage courant (pour des conditions de 
nullité sur S,): 

Ui — Ciilis, 


où pour u;, on prend d'habitude la solution du problème linéaire 
(élastique) correspondant. Sous une telle forme ce procédé est utilisé 
pour la résolution approchée de divers problèmes techniques. Cepen- 
dant, il ne faut pas oublier des erreurs éventuelles notables que peu- 
vent présenter de telles solutions. 

Avec l’augmentation du nombre de fonctions coordonnées, aug- 
mentent brusquement les difficultés rencontrées lors de l’établisse- 
ment du système de Ritz. Si, d’une manière ou d’une autre, le système 
non linéaire de Ritz est tout de même obtenu, il devra être réso- 
lu, ce qui à son tour implique de grosses difficultés et nécessite l’ap- 
plication de différentes méthodes numériques. 

Aussi la méthode de Ritz est-elle facile à formuler si elle est appli- 


quée au problème de la minimisation du travail supplémentaire K. 

2. Méthode de Ritz modifiée. Les difficultés rencontrées lors 
de l’application directe de la méthode de Ritz nous obligent à cher- 
cher différentes modifications de cette méthode. Une de ces modifica- 
tions [110], pouvant être appliquée à la recherche du minimum et dans 
plusieurs autres problèmes non linéaires, est exposée ci-dessous. Ce 
procédé permet de surmonter les difficultés dues à ce que les fonction- 
nelles ne sont pas quadratiques et de construire une solution par des 
méthodes directes, et ceci avec une précision nécessaire. 

Considérons, par exemple, l’application de cette méthode à la 
recherche du minimum de travail supplémentaire. Soient 0;;9 la 
solution particulière des équations d’équilibre (64.2), satisfaisant 
aux conditions données sur une partie de surface Sr, et Os, S = 
— {, 2,..., nr une collection de solutions particulières des équa- 
tions d'équilibre (64.2) pour les conditions de nullité aux limites sur 
Sr. On construit la solution du problème du minimum de travail 
supplémentaire 


fu + fac) rar |av = min (68.3) 
par approximations successives sous la forme 
0 = Oip+ À 01e, (68.4) 


où ci” sont les coefficients à déterminer. 
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Dans l’approximation d'ordre zéro 0‘, on pose g (7) =, 
où G, est le module de cisaillement (ou une certaine valeur caracté- 
risant la pente de la droite qui est une approximation de la courbe 
de déformation dans le segment initial). L’approximation d'ordre 
zéro correspond au corps élastique et se définit à partir de la condi- 
tion du minimum de la fonctionnelle quadratique : 


| (u + T2) dV = min. 


On trouve les coefficients de l’approximation d'ordre zéro c{° 
à partir du système d'équations algébriques non homogènes linéai- 
res. Calculant d'après les contrain- 
tes trouvées 0%? l’intensité 79 — 


1 1/2 
= (5 sy) , on suppose que 


G1=g(T%/G;) et l'on détermine 
l'approximation suivante (« pre- 
mière ») à partir de la condition du 
minimum de la fonctionnelle qua- 
dratique : 


| (U +23 72) dV = min. 


Le module « tranchant » G, est 
ici une fonction connue des coor- 
données. Pour le procédé décrit du 
choix de G;, l'intensité des con- 
traintes tangentielles 7 qui, d’après 
la loi linéaire T = G,F, correspond 
à une valeur quelconque de l’in- 
tensité des déformations de cisail- 
lement le retourne » dans l’approximation suivante sur la courbe 


de déformation T =g (Tl) l (fig. 214). Il est évident que G; =Go es 


Ce processus se poursuit toujours jusqu’à ce que la précision vou- 
lue soit obtenue. Pour la r-ième approximation, on obtient : 


Fig. 214 


| (U +5 T2) dV = min, 


avec 
TEL 
G, + Gr-1 Tir ? (68.5) 
où 
D (TD) res 
15 = | = )7 ; 
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La présence du module variable G, dans la r-ième approximation 
ne fait que compliquer quelque peu le calcul des quadratures, pour 
ce qui est de la r-ième approximation elle-même, elle a la même 
forme que pour le corps élastique. En chaque approximation, les 
coefficients c;” sont définis à partir d’un système d'équations algé- 
briques linéaires. 

Dans la représentation de (68.4), il convient de retenir le nombre 
de termes nécessaire pour assurer la précision voulue de la solution 
du problème élastique. Bien entendu, le calcul des approximations 
d'ordre élevé n’a pas de grand sens lorsque n est fixé. Il est commode 
de trouver les quadratures par méthodes numériques. Lorsque l’on 
détermine le module tranchant G,, on peut se baser directement sur 
la courbe de déformation expérimentale « T — T ». La conservation 
de cette même forme de solution en chaque approximation (seuls 
changent les coefficients ci”) a pour effet de simplifier sensiblement 
les calculs et, à la différence des autres méthodes des approximations 
successives, permet d'éviter les calculs laborieux. 

Une méthode analogue peut être appliquée également pour la 
recherche du minimum de l'énergie totale (67.10). Dans ce cas, on 
cherche la solution du problème par approximations successives sous 
la forme 


r) V cr) 
UT = Uo + à CF Us) 
8= 


où u,, Satisfont aux conditions données sur S,, u;, se réduisent à zéro 


sur S. et c{? sont des constantes arbitraires. A l’approximation d'ordre 
zéro. on suppose que g ([) = const = G,. En r-ième approximation 
g (©) = g(Tr-9). 

D'autres variantes de construction des approximations sont pos- 
sibles (cf. aperçu [$]). On peut de même utiliser une modification 
analogue de la méthode de Galerkine. 

Par la méthode exposée, on peut résoudre pratiquement de tels 
problèmes élasto-plastiques pour lesquels dans l'état élastique il 
existe la solution par la méthode de Ritz. 

3. Exemple de torsion élasto-plastique d’une barre de section 
carrée (dont la longueur du côté est 2a). Supposons que la relation 
entre 7 et l' se caractérise par l’écrouissage linéaire (fig. 215): 


T Gol pour I <0,0025, 
-{ (19,4- 2367) kN/em?2 pour T>0,0025. 


Le module de cisaillement est G, — 7,85 10° KN/cm*. La rela- 
tion présentée correspond au comportement de l'acier au nickel. 
L'équation différentielle d’une barre écrouissable tordue a été 
déduite dans le paragraphe 30. L’équation variationnelle pour la 
fonction des contraintes F (ici on conserve les notations du paragra- 


(68.6) 
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phe 30) peut être obtenue à partir de l’équation variationnelle géné- 
rale (67.17). Le travail des variations de forces de surface sur la sur- 
face latérale et sur la base encastrée z — 0 est nul ; sur la base libre 
z=lonau, — — oœyl, u, = ozxl, et alors 


| ui ÔX; dS = wl | | (—y56r—:-76F) dx dy = 
Fe) ro) 
= — ul | | [F &5P) + À W6F) | dx dy + 201 | | 6F dr dy. 
La première intégrale du second membre se transforme en inté- 


grale suivant le contour de la section et est nulle du fait que ôF — 0 
sur le contour. L'’équation 


r AN variationnelle (67.17) prend 
cm* | alors la forme 
J0 {1 T 
, é[f[fsmaia- 
j 0 0 oO 
10 —2auF |dEdn=0, (68.7) 
(4) re 
O0! 002 fT où sont introduites les coor- 


données sans dimensions £ — 


Fig. 215 —x/a, n—=y/a Sur le con- 
tour de la section on a F = 0. 
Pour la barre élastique g (À) — const — nr et le problème de- 


Go 
vient linéaire. 
Mettons l'équation variationnelle (68.7) sous la forme 


Ô | | [5-5 — 2007 | dE dn =0 (65.8) 


et chercherons la solution sous la forme 
FO = cf Fi+ Fe, 
où cf”), cM) sont des constantes arbitraires et 


Fi=(E—1)(—1), F=F(E+n). (68.9) 


La solution du problème élastique en cette approximation conduit 
aux résultats suivants : le moment de torsion M — 0,1404 Goo (2a)* 
est inférieur à la valeur exacte seulement de 0,15 % ; la contrainte 
tangentielle maximale, qui se réalise au milieu du côté d'un carré, 
est égale à Tmax — 1,40 Gao au lieu de 1,35 Gao qui est la valeur 
exacte. Les quadratures sont alors facilement définies et les coeffi- 
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cients sont égaux à 


5 259 

1 277 Cut 
5 105 

«0 __ 

2 16277 000. 


La distribution des contraintes à la torsion plastique est plus 
régulière qu'à la torsion élastique. On peut donc supposer que l’ap- 
proximation sous la forme (68.9) ne doit pas être en général moins 
bonne que pour la barre élastique. 

Le module tranchant G, a été calculé d’après la formule (68.5) 
et l'intensité T{-9, conformément à (68.6). Le calcul a été exécuté 
pour le cas aw — 0,015 et les 
intégrales ont été trouvées par la 
méthode numérique de Gauss. 

A l'approximation d'ordre 
zéro (r — 0), les coefficients 
cc}, cc. ne se distinguent des 


AN 


cn? 


Of 02 03 04 05 0607 080910 Ë 
Fig. : 216 Fig. 217 


valeurs exactes présentées plus haut que dans la sixième décimale. 
On a calculé dix approximations en vue de contrôler la stabilité des 
résultats. Les valeurs des coefficients (en kN/cm*) sont données 
dans le tableau ci-après. 

Utilisant les valeurs obtenues des constantes (en pratique on peut 
se contenter de trois ou quatre approximations), on calcule les com- 
posantes de la contrainte et l'intensité 7. La courbe de la contrainte 
tangentielle dans la section y — 0 est montrée sur la figure 216; on 


Coefficients c{ r), cf") 


e{r).1,02-10-3 e(r). 1,02.10-3 r c{r).1,02-10-3 e(r).1,02-10-3 


0 0,070125 0,014217 D 0,017551 —0,003740 
1 0,018023 —0,003382 6 0,017543 —0,003889 
2 0,017872 —0,003765 7 0,017461 —0,003757 
3 0,017728 —0,003802 8 0,017469 —0,003663 
4 0,017554 —0,003641 9 0,017400 —0,003693 
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y voit nettement les écarts à la loi linéaire. D'après la condition 
T = +, = 19,6 kN'cm*, on a trouvé les frontières des zones plasti- 
ques qui sont hachurées sur la figure 217. Les détails des calculs sont 
donnés dans l'ouvrage de l’auteur, cf. [1]. 


69. PRINCIPES D'EXTREMUM DANS LA THÉORIE 
DE L'ÉCOULEMENT PLASTIQUE 


Üne distribution des contraintes et des déformations 6;j, £;, que 
nous conviendrons d'appeler réelle comme précédemment et que nous 
supposerons connue se produit dans le corps sous l’action des charges 
de surface données F, sur S et des déplacements & sur S,. 

Admettons, ensuite, que les charges de surface ont un accroisse- 
ment dF', sur S-k et les déplacements, un accroissement du sur S,; 
à ces accroissements correspondent les accroissements de la distribu- 
tion réelle des contraintes et des déformations. 

Dans la théorie de l’écoulement plastique on établit les proprié- 
tés d’extremum des accroissements réels de la déformation (contrainte) 
par rapport aux accroissements possibles. 

1. Propriétés de minimum des accroissements réels de la déforma- 
tion. Soient du; des accroissements de déplacements continus quel- 
conques qui, sur la surface S,, prennent des valeurs données. À ces 
déplacements cinématiquement possibles, en accord avec les équa- 
tions (3.8), correspondent les accroissements des composantes de la 
déformation de;; et, d’après les équations (13.7), certains accroisse- 
ments des composantes de la contrainte doi; qui, généralement par- 
lant, ne satisferont pas aux équations d'équilibre. 

Partant du fait que les accroissements réels do;; satisfont aux 
équations d'équilibre, il est aisé d’obtenir par des procédés habituels 
l'équation (!) 


| doiydei; dv = | dXni dui ds. 


Ici les champs des accroissements de contraintes do;;, et de dépla- 
cements du; ne sont pas en général liés entre eux. Si du, est l’accrois- 
sement d'un déplacement réel, on a alors 


À dois dersdV = | dXu du 48. (69.1) 


Retranchant l'équation inférieure de l'équation supérieure. on 
obtient : 


| dois (dei; — des) dV — | AX (du; — dus) dSe. (69.2) 


(”) Par la suite, on suppose la continuité des accroissements des composan- 
tes de la contrainte et de la déformation; cette restriction peut être levée, mais 
ici nous ne nous arrêtons pas sur ce sujet. 
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Il est facile de s'assurer de la validité de l'identité 
240! (de;; — deij) = (do; de;; — doi; de;;) — 
— [dei; (doi; — doi;) + dos; (dei; — dei;)]. (69.3) 


Considérons maintenant l'expression entre crochets en utilisant 
les formules (13.7) pour l’état d'écoulement et les formules (13.14) 
pour le matériau écrouissable; on obtient respectivement : 


[...] =} (dsi; — dsiy) (dsi; — ds13) + 3k (do” — do)* + 


[(x' GA’ — x dÀ) dT'2 + x dA (T2? — dT'?)], 
[(x° dT'2— x AT?) dT'2 + x AT2 (4T2 — dT'?)] F(T). 


Les facteurs x, x’ ont le sens suivant : le facteur x qui se rapporte 
aux accroissements réels est égal à l'unité s’il y a un chargement, 
et x = 0 pour les décharges et les transformations neutres ; x’ prend 
des valeurs analogues par rapport aux accroissements possibles qui, 
en accord également avec les équations de la théorie de l’écoulement 
plastique, provoquent le « chargement » ou la « décharge ». 

Dans les égalités écrites plus haut, les deux premiers termes du 
second membre sont positifs ; ils ne se réduisent à zéro que lorsque 
se vérifient en même temps les égalités ds;; = ds;;, do” = do. Mon- 
trons que les quantités entre les crochets suivants sont non négatives. 

Si une décharge se produit, on a alors x — 0, x’ — 0 et la 
quantité mentionnée est nulle. S'il y a un chargement (x = 1, 
x’ = 1), le premier crochet (pour le matériau qui possède le palier 
d'écoulement) est égal à zéro, car dT® = 0, dT"? = 0; dans le second 
cas, ce crochet est non négatif étant donné qu'il est égal à (dT'?— 
— dTY > 0. 

Si x = 1, x’ = 0, le premier crochet est alors égal à —2dÀ4T'? > 
> 0, et le second, à (d72)* — 24T*dT'? > 0, car dT'2 < 0, dd > 0. 
Finalement, lorsque x = 0, x’ — 1, le premier crochet est nul et 
le second est non négatif (472)? => 0. De la sorte, 


5 (doi; dei; — doi; des;) > doi, (dei; — dei) (69.4) 


chaque fois que les accroissements possibles se distinguent des ac- 
croissements réels. Par conséquent, faisant abstraction du cas men- 
tionné de la coïncidence, on obtient à partir de (69.2): 


+ | do; des; dV — | dXh1 du: AS p << 


Nous appellerons énergie des accroissements € (du) l'expression 
(fonctionnelle) dans le second membre de l’inégalité. 
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Les accroissements réels des déplacements du; assurent le minimum 
absolu à l'énergie des accroissements € (dui) par rapport à tous les 
accroissements cinématiquement possibles. 

2. Propriétés de maximum des accroissements réels de la con- 
trainte. Confrontons maintenant les accroissements réels de la con- 
trainte do;; avec les accroissements statiquement possibles do;; 
(satisfaisant aux équations d’équilibre à l’intérieur du corps et sur 
une partie de surface S>). 

Soient de;; les accroissements des composantes de la déformation 
(d’après les relations de la théorie de l'écoulement plastique) pour 
les accroissements statiquement possibles envisagés doi; il est 
évident que de;; ne pourront pas, généralement parlant, satisfaire 
aux conditions de continuité des déformations. Utilisant le fait 
que les accroissements do;;, do;, sont équilibrés, on obtient facile- 
ment avec les procédés précédents l'équation 


Î (doi; — dois) des; dVi= | (aXs5— dXan du: dSu. (69.6) 
Examinons l'identité 
2dei; (do;; — do;;) = (d6;; de;; — doi; dE:;) — 
— [doï; (dei; — dei) + dei (doi — do;;)]. 
Les raisonnements, analogues à ceux exposés dans la division précé- 
dente, montrent que la quantité à l’intérieur du crochet est non 
négative ; elle se réduit à zéro si doi; — do;,. Mais alors, si l’on négli- 


ge ce cas de coïncidence des accroissements, on a l'inégalité (dési- 
gnons le second membre de cette inégalité par & (doi;)): 


— À (dci des dv + | Xi du as, > 
—- | do’; dei; dV + | dXi dus dS. (69.7) 


Les accroissements réels des contraintes confèrent un maximum 
absolu à l'énergie des accroissements € (do;) par rapport à tous les 
accroissements statiquement possibles des contraintes. 


Les principes d'extremum de la théorie de l'écoulement plastique ont été 
formulés par P. Hodge et W. Prager, H. Greenberg [151]. On trouve diverses 
sean EU dans les ouvrages de R. Hill [#7], Y. Yamamoto [1%], etc. (cf. 
aperçu [°*}). 


Exercices du chapitre VIII 


1. Déduire les équations des principes du minimum de l'énergie totale et 
du travail supplémentaire (paragraphe 67) en présence de forces de volume. 

2. Pour un corps à température non uniforme 6, les équations de la théorie 
des déformations ont la forme 


eij — (ko + a) Gi + psis, 
où «& est le coefficient de dilatation linéaire; la relation (12.2) se conserve. 
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Déduire pour ce cas les équations des principes du minimum de l'énergie 
totale et du travail supplémentaire. 

Montrer que, dans Île cas d’un échauffement non iniforme, le problème 
de la détermination des déplacements u; se ramène à un problème isothermique 


« habituel » par adjonction d'une force de volume fictive — + grad 6 aux forces 


de volume réelles pX, et d’une traction normale fictive + 6 (sur une partie 


de surface S-) aux charges superficielles X,, données. 

3. Une plaque à ouvertures circulaires identiques (diamètre d), disposées 
en échiquier (pas /) est soumise à une traction uniforme dans les directions des 
x et y. Evaluer la charge statiquement possible p, (on compose un champ stati- 
Jo possible avec des domaines carrés de traction « hydrostatique » et des 

omaines rectangulaires de traction uniaxiale). 

Réponse. p, = (1 — =) Os. 

4. Une plaque infinie, affaiblie par une rangée (suivant l’axe des x) d'ouver- 
tures équidistantes (pas Z et diamètre d) est soumise à une traction dans la 
Hp des y. Indiquer la frontière inférieure la plus simple de la charge 

imite. 


d : 
Réponse. p, = (1 — T7 )Ss (p est la contrainte moyenne). 


5. Trouver dans le problème précédent la frontière supérieure en tenant 
ue du fait qu’une striction se forme (suivant l’axe des z) dans la section 
affaiblie. 


Réponse. pr = 7 1 — CA 

6. Trouver dans ce problème la frontière supérieure en appliquant la solu- 
tion du paragraphe 56 (cf. fig. 173). 

7. Obtenir à partir de la formule (66.27) la frontière supérieure de la charge 
limite pour une plaque circulaire appuyée en charnière et chargée au centre. 

Réponse. Py, = 2xM.. 

8. Une plaque circulaire de rayon b appuyée en charnière est chargée excen- 
triquement (à la distance a du centre) par une force concentrée. Trouver la 
frontière supérieure en admettant pour la flèche la forme d’une surface conique 
dont le sommet est au point d'application de la charge. 


Réponse. Pr = 2nM, 


b2—a 
9. Trouver le travail supplémentaire pour la poutre en flexion si la con- 
trainte et la déformation sont liées par une fonction puissance (cf. problème 3, 
chapitre IIT). 


10. Pour les mêmes conditions, déduire l’équation variationnelle de la 
flèche d’une poutre. 


Réponse. 
l 
8 \ [ DF  |7d?v 
EE 


dr° 


1+h 


— q(z) | dx == 0. 


23-0653 


CHAPITRE IX 


THÉORIE DE L’ADAPTATION 


70. COMPORTEMENT DES CORPS ÉLASTO-PLASTIQUES 
AUX CHARGES ALTERNÉES 


1. Charges alternées. Dans les problèmes de l'écoulement plas- 
tique envisagés plus haut, on a supposé que le chargement n'était 
réalisé qu’une seule fois. Cependant, les machines et les construc- 
tions éprouvent souvent l'effet de charges et températures alternées. 
Si la déformation du corps est élastique, sa résistance aux charges 
alternées est déterminée par les caractéristiques de fatigue du maté- 
riau ; la rupture ne se produit qu'après un grand nombre de cycles. 
Mais si le corps éprouve une déformation élasto-plastique. alors à 
des charges inférieures à la charge limite on risque d’avoir un état 
critique pour un nombre de cycles relativement peu élevé. On devra 
alors distinguer deux cas. 

4. La rupture se produit sous l’effet d’une suite de déformations 
plastiques de signes alternés (par exemple, une compression plastique 
a lieu après une extension plastique et ainsi de suite). C’est ce que 
l'on appelle la plasticité à signe alterné (fatigue plastique ou à petit 
cycle). 

2. La déformation plastique ne change pas de signe, mais gran- 
dit à chaque cycle (déformation progressive, rupture progressive). 
Cela conduit à une accumulation dangereuse des déformations plas- 
tiques. 

2. Plasticité à signe alterné. En guise d'exemple de plasticité 
à signe alterné, nous envisageons l’état élasto-plastique d’une sphère 
creuse sollicitée par une pression intérieure (paragraphe 25) sous 
la condition que cette dernière varie suivant le schéma 0 — p + 
—— 0—+p... Lors de la première mise en charge 0 — p, dans la 
sphère apparaît une zone de déformation plastique (ar < c). 
Après la décharge p — 0, les contraintes résiduelles sont décrites 
par les formules (25.12). La courbe de la contrainte résiduelle of 
est montrée dans la partie gauche de la figure 41 et sur la figure 218, a. 
Les contraintes résiduelles sont supposées insuffisamment grandes 
pour pouvoir causer une déformation plastique secondaire ; conformé- 
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ment à (25.13), cela aura lieu pour P < 2Po, alors 
4 3 
p<z(1—-5)o= (70.1) 


A cette condition, l'intervalle de variation dejl'intensité des 
contraintes tangentielles (selon la solution du problème élastique) 


P<p P >p, 


a) 


Fig. 218 


n’excède nulle part dans la sphère le double de la limite d’écoule- 
ment 2T.. 


En outre, on ne devra pas dépasser la charge limite p,—26,.ln 2 | 


c.-à-d. p, << p,. Il est aisé de voir que, lors de la décharge, les défor- 
mations plastiques secondaires ne peuvent être engendrées que dans 


une sphère à parois suffisamment épaisses (pour 21,7) ; 


Si la condition (70.1) est satisfaite, la nouvelle mise en charge 
ne se traduira que par des déformations élastiques dues au champ 
de contraintes résiduelles de signe favorable (« inverse ») qui appa- 
raît dans la sphère. Celle-ci est en quelque sorte écrouie par compa- 
raison avec sa première mise en charge. Comme nous l'avons déjà 
noté, ce phénomène est appelé écrouissage ou autofrettage de la cons- 
truction. 

Ces dernières années, on utilise plus souvent un autre terme — 
« adaptation » (shakedown), introduit par W. Prager. On dit que la 
construction s'adapte aux cycles de charges grâce à l'apparition 
d’un champ favorable de contraintes résiduelles. L'inégalité (70.1) 
peut être considérée comme Ja condition d'adaptation de la sphère; 
cette inégalité définit le domaine d'adaptation (domaine des change- 
ments admissibles de charges). 

Si p > p1, la décharge se produisant dans une zone quelconque, 
contiguë à la cavité (fig. 218, b), provoquera une déformation plasti- 
que au signe contraire à celui de la déformation plastique lors de la 
mise en charge. Si maintenant la sphère est chargée de nouveau 
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avec la même pression p > p,, on aura dans cette zone une déforma- 
tion plastique du signe initial. Après un petit nombre de tels cycles, 
une rupture intervient dans cette zone par suite de la « fatigue plas- 
tique » (rappelons l’exemple, connu universellement, de la rupture 
rapide d’un fil sollicité par une flexion plastique à signe alterné). 
Ainsi, les conditions de sécurité exigent que les sollicitations ne 
quittent pas le domaine de l’adaptation. 

Les raisonnements exposés sont étendus aux corps de forme arbi- 
traire, ce qui conduit à la condition suffisante de l'apparition d’une 
plasticité à signe alterné: cette dernière aura 
lieu si, en un point quelconque d’un corps par- 
faitement élastique correspondant, l'intervalle 
du changement d'intensité des contraintes tan- 
gentielles dépasse le double de la limite d’écou- 
lement 2t, (d’après la condition de plasticité de 
von Mises). 

3. Déformation progressive. Pour illustrer la 
possibilité de la croissance unilatérale des défor- 
mations plastiques, nous envisagerons le modèle 
simple qui est montré sur la figure 219. La barre 
ronde Jet le tube 2 dans lequel elle est introduite 

Fig. 219 sont liés par une plaque rigide 3 à laquelle est 
appliqué un effort constant 2P. Soient F les aires 

de section égales de la barre et du tube. La température de ]la 
barre est constante (mettons égale à zéro) et celle du tube varie 
périodiquement (« cycles thermiques ») de O0 à 6° (0—> 6 —> 0 + 
— 0— ...). Le module d’élasticité est considéré comme invariable, 
et la limite d'écoulement est égale à o, à 0° et à 659 à 0° ; æ& est le 
coefficient de dilatation linéaire. Introduisons les notations p — 


= PIF, q = 2. 
D'après la condition d'équilibre, on a: 


dos = 0p. (70.2) 


où 0,, 6, sont les contraintes dans la barre et dans le tube respective- 
ment. Le modèle se trouve dans un état ou dans un autre en fonc- 
tion des relations entre les grandeurs p, q et les limites d'écoulement 
Oso et Os. Nous n’envisagerons que quelques variantes de tous les 
états possibles. 

Etat élastique. Lors du chauffage les contraintes dans la barre et 
le tube sont égales à ©, = p + q. 6: = p — q. Pour qu'il n’y ait 
pas de déformations plastiques, il faut que 


P+FI<Os&, P—9>—0G;0. 


Adaptation. La barre reste toujours élastique et le tube éprouve 
une déformation plastique lors du chauffage. À la température 86, 
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la contrainte dans le tube est alors égale à 0, — —0,9; quant à la 
contrainte dans la barre, elle doit être inférieure à la limite d’écou- 
lement, c.-à-d. 


0, = 2p + 056 < Os0. (70.3) 
Après le refroidissement on aura 0 — —0 + q, © = 2p + 


+ Os — g. Pour l’adaptation, ces contraintes ne devront pas dépas- 
ser la limite d'écoulement 6, c.-à-d. 


— 050 +4LOs9, | 2P+ O8 — 9] << Gs0. (70.4) 


Les inégalités (70.3) et (70.4) caractérisent les conditions d’adap- 
tation. 

Déformation progressive. Admettons que. à chaque cycle, la barre 
éprouve une déformation plastique à l’échauffement et le tube — 
au refroidissement. Comme il est aisé de le voir, la barre coule alors 
pour une dilatation thermique du tube en cours (c.-à-d. que la barre 
« accumule » la déformation plastique). Au refroidissement le tube 
coule pour une contrainte 6, tout en gardant une longueur constante 
(par suite de l’invariabilité de la longueur de la barre). Cette image 
se répète à chaque cycle, avec, en conséquence, une croissance géné- 
rale de l'allongement plastique du système. 

A l’échauffement, la contrainte est égale à ©0,9 dans la barre et 
à 2p — 6,49 dans le tube, et 


2p— Gs| < Os. (70.5) 


Au refroidissement, la contrainte est égale à 6,0 dans le tube et à 
2p — 0:09 dans la barre. Cherchons les conditions pour lesquelles 
ce régime soit réalisable. Lors de la décharge élastique (refroidisse- 
ment), la contrainte dans le tube est égale à 2p — 6,9 + g et ne 
doit pas être inférieure à O:0 +: par conséquent, 


La déformation totale augmente à chaque cycle de la valeur 


lp _ 2640 
E 


€ — 0 -t E 


ct peut atteindre des valeurs inadmissibles avec l'augmentation du 
nombre de cycles. 

4. Sur l'influence de l’écrouissage, de l'effet de Bauschinger 
et du fluage. Pour les corps réels, les conditions d'adaptation dépen- 
dent de l’augmentation de la limite élastique lors de la déformation 
plastique (écrouissage) et de son abaissement lors du chargement 
dans le sens inverse (effet de Bauschinger). On peut tenir compte de 
ces influences, bien que cela complique notablement l'analyse. De 
même. on peut tenir compte des changements des paramètres méca- 
niques lors des cycles de température. Si le cycle est suffisamment 
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long, l’adaptation dépend sensiblement du fluage qui peut modifier 
considérablement le champ des contraintes résiduelles et, de ce 
fait, limiter parfois le domaine de l’adaptation. 


71. THÉORÈMES DE L'ADAPTATION 
DES CORPS EÉLASTO-PLASTIQUES 


I1 découle des exemples exposés dans le paragraphe précédent 
qu’une analyse de l'équilibre élasto-plastique du corps est néces- 
saire pour éclaircir les conditions d'adaptation. Cependant, une telle 
analyse n’est possible que pour les problèmes très simples. 

Les théorèmes de l’adaptation surmontent cette difficulté en 
permettant de trouver les frontières inférieure et supérieure du 
domaine de l’adaptation. L'analyse de l’état élasto-plastique devient 
alors inutile et il ne reste qu’à appliquer en détail la solution du 
problème élastique approprié, ce qui est, bien entendu, beaucoup 
plus simple. 

1. Théorème statique de l'adaptation (théorème de Mellan). Con- 
sidérons un corps élasto-plastique parfait sollicité par un système 
de charges variant lentement avec le temps dans les limites données. 
A cette condition on peut négliger les effets dynamiques. Désignons 
par 0%, e?; les valeurs instantanées des contraintes et des déforma- 
tions dans le corps élastique parfait correspondant (pour des valeurs 
instantanées des charges, c.-à-d. en un point quelconque du pro- 
gramme de chargement), par 6;;, &;; les valeurs instantanées des 
contraintes et des déformations dans l’état élasto-plastique réel du 
corps. Soient 0%, ei; les contraintes et les déformations résiduelles 
dans le corps, définies par les différences 


OV = Oiy — O5, (71.1) 
Ei; = Ejj — €; (71.2) 


et e% sont les déformations élastiques correspondant aux contraintes 
résiduelles. Les sollicitations étant alternées, les contraintes et défor- 
mations énumérées sont des fonctions du temps variant lentement. 
Notons aussi que les déformations eï;, €e;; sont cinématiquement 
possibles, c.-à-d. qu’elles satisfont aux conditions de compatibilite. 
tandis que les déplacements correspondants satisfont aux conditions 
aux limites cinématiques prescrites. 

Les déformations réelles &;; comprennent des composantes élasti- 
ques et plastiques 


Esj = Eij ++ Etje (71.3) 
Par conséquent, 
Ef; — Ei; + Et, (71.4) 


Eu = ES Het; + ef. (71.5) 
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Admettons maintenant que l’on ait trouvé un champ quelconque 
des contraintes résiduelles fictives 6,, indépendant du temps. Par 
6: on entend toute solution non triviale des équations différentielles 
homogènes d’équilibre (64.2) satisfaisant aux conditions de nullité 
aux limites sur un élément de surface du corps S-. Désignons par 
&, les composantes de la déformation répondant d'après la loi de 


Hooke aux contraintes fictives 0;;. Notons que &;; ne sont pas en 
général des déformations cinématiquement possibles. 

Nous conviendrons d'appeler champ de sécurité le champ de 
contraintes 


Oij + 0 = Où; 


si, pour tous changements de sollicitations dans les limites données, 
la condition d'écoulement n’est pas atteinte, c.-à-d. si (f étant la 
fonction d'écoulement, cf. paragraphe 16) 


f (oi) <K. (71.6) 


Nous conviendrons d'appeler champ admissible le champ de 
contraintes 


Gi + 0% = 0$ 
si l’état de contrainte peut atteindre la surface d'écoulement, c.-à-d. si 
f (05) LA. (71.7) 


Théorème de Mellan. L'adaptation est faite si l'on 
peut trouver un champ de contraintes résiduelles fictives ©,,, indépen- 
dant du temps, tel que, pour toutes variations de la charge dans les 
limites données, la somme de ce champ et du champ de contraintes 
©; dans un corps élastique parfait satisfait à la condition de sécurité 
(condition suffisante). 

L'adaptation est impossible s'il n'existe aucun champ de contraintes 
résiduelles 0;,, indépendant du temps, tel que la somme 6;, + 6; 
soit admissible (condition nécessaire). 

La condition nécessaire est évidente: l’adaptation ne peut pas 
être en principe réalisée s’il n’existe aucune distribution des con- 
traintes résiduelles telle que f (0%;) < X. 

Admettons maintenant que le champ approprié de contraintes 
résiduelles o;; existe. Montrons que dans ce cas l'adaptation est faite. 

Examinons l'énergie élastique fictive TI des différences des con- 
traintes 0; — 6j: 


= | (o%— 013) (68 — 21) dv. 
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Les différences des contraintes 0; — 0;, sont liées aux différen- 
ces des déformations eÿ — e,, par des relations homogènes linéaires 


de la loi de Hooke. La dérivée de l'énergie Î{ par rapport au temps 
est donc égale à 


Eu 

dt 

Mais, d’après la condition, les contraintes o;; et les déformations 
&,;, sont indépendantes du temps, par conséquent, 


dï 0 7e e 
Ps = | (Oij — O1) EtsdV. 


= | (oi — 0) (et — Eij) dV. 


Conformément à (71.5), on a: 
EN — Eiy— E5 — 5. (11.8) 
Il y aura alors 


af “+ : : 
"& — | (oi — Gi5) (Eiy — Et; — EŸ;) dV. 


Remarquons maintenant que les différences des contraintes 


Ci; — O;y satisfont aux conditions d'équilibre lorsque les forces 
extérieures sont nulles et les vitesses de déformation E;; — E*; sont 
cinématiquement possibles. La puissance des forces intérieures est 
égale à celle des forces extérieures correspondantes ; ces dernières 
étant nulles sur Sk et v, — v? — 0 sur $S,, on a alors: 


| (0% — 0j) (Bi — Et;) dV = 0. 


On peut établir aussi la même relation par transformation for- 
melle de l'intégrale de volume en intégrale de surface (cf. paragra- 
phe 64). Ainsi, 

dll _ 
= — | (oÿ— 01) ER av. 

Cette équation peut être récrite au moyen de la relation (71.1) 
sous une autre forme : 

dll 
= — | (ouy— 01) EE av. 

Comme le vecteur vitesse de la déformation plastique Ef; est dirigé 
suivant la normale à la surface d'écoulement convexe Ÿ, le vecteur 
C;, atteint la surface d'écoulement et le vecteur 0i;, qui est un vecteur 
de sécurité, se trouve à l’intérieur de © (cf. fig. 199, b où au lieu 
de 6; il y aura 6;;), on est en présence du principe local du maximum: 


(oi —0%)tr > 0. (71.9) 
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Ainsi, T <0 tant que Eï; - 0. L'énergie élastique IL étant 
non négative, l'écoulement plastique s’arrètera à un certain moment 
(c.-à-d. Et; = 0, — . 0). Par la suite. les contraintes résiduelles 


ne changeront plus dans le temps et le corps n'éprouvera que des 
déformations élastiques lors de la variation des sollicitations. 
En réalité, la construction s'adaptera à un certain champ de 
contraintes résiduelles dépendant du programme de chargement. 
Il est rationnel de choisir le champ des contraintes résiduelles 


O;; de sorte que le domaine des changements admissibles des solli- 
citations soit maximal. 

Dans ce sens l'application du théorème de Mellan conduit aux 
frontières inférieures pour les limites de changement des charges. La 
réalisation pratique de ce schéma dans des problèmes concrets est 
liée à certaines difficultés surtout dans les cas où les charges dépen- 
dent de plusieurs paramètres. En général, la recherche du champ 


des contraintes résiduelles o;; optimal, qui étend au maximum le 
domaine de l’adaptation, est un problème de programmation mathé- 
matique. Dans les treillis et les systèmes triangulaires, les conditions 
de sécurité sont généralement des inégalités linéaires, ce qui permet 
d’exploiter avantageusement les méthodes bien développées de la 
programmation linéaire. Notons aussi que, pour définir les charges 
admissibles, on ne doit considérer que les sollicitations inférieures 
aux valeurs limites. 

Un procédé de construction simple pour les solutions approchées, 
basé sur le théorème de Mellan, est exposé dans le paragraphe suivant. 

Le théorème statique de l’adaptation a été démontré pour le 
cas général par Mellan en 1938. 

2. Théorème cinématique de l'adaptation (théorème de Koiter). 
Soient des déplacements nuls sur un élément de surface du corps Sy 
et des charges variant lentement dans les limites données sur le 
reste de la surface S.. 

Prenons un champ de vitesses arbitraire quelconque des défor- 
mations plastiques Ef;o — Efo (t). Nous l’appellerons admissible 
si les accroissements des déformations plastiques 

T 
À EF;0 = | E0 
0 


dt 


forment, dans un intervalle de temps t quelconque, un champ ciné- 


matiquement admissible (autrement dit, Ae};o satisfont aux condi- 
tions de compatibilité et le champ de glissements correspondant 
satisfait aux conditions de nullité sur S,). Au champ de vitesses 


E*;o correspondent le champ de contraintes 6,5, (d’après la loi asso- 
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ciative) et l'unique Champ de vitesses des contraintes résiduelles 


« accompagnantes » 0!) jo, que l’on peut définir de la manière sui- 
vante. Il découle de (71.3) et (71.2): 


9 — te, —E + En. 


Remplaçant ici les composantes Ef; par les composantes £h,. 
on aura alors: 


0 — Ë$; —E;; + EP0. 
Les vitesses des déformations Ef; et E*; sont liées par la loi de 


Hooke aux vitesses des contraintes 0;; et o*;, par conséquent, c’est 
par la même loi que sont liées également les différences Ef; — Ef, 


et OC; — 0*; = O0 De la sorte, 
Elo = A CijhkO Lao + 80° (71 .10) 


où C;jnx Sont des constantes élastiques. Considérant l'équilibre du 
corps quand les charges sont nulles sur S-+, les déplacements sont 
nuls sur S, et les relations linéaires non homogènes (71.10) sont 
vérifiées, on trouvera la distribution unique des vitesses des con- 


traintes résiduelles « accompagnantes » 0%;,, des vitesses des défor- 


mations résiduelles E?;, et des vitesses résiduelles v,,. Éï;o joueront 
alors le rôle de déformations données complémentaires (e superpo- 
sées »). Les premiers termes du second membre de (71.10) sont les 
vitesses Ef;, de la déformation élastique dues aux vitesses des con- 


traintes résiduelles 6,0. 
Les accroissements des déplacements qui se produisent durant 
l'intervalle + sont égaux à 


« { 
0 


Par hypothèse, les accroissements des déformations plastiques 


Aëe?;,o au cours du temps +t sont cinématiquement possibles, c'est 
pourquoi il en est de même des accroissements des déformations 
élastiques associées Aef;,. A la fin du cycle t — + les contraintes 


DJ 


résiduelles o?;, retournent à leurs valeurs initiales pour ét = (0. 


c.-à-d. 
So |t-0 = jo |t=<" (11.11) 


Alors 


T 
Î Es dt =0. (71.12) 
0 
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Théorème de Koiïiter. Zl n'y a pas d'adaptation si l'on 
peut trouver un cycle admissible des vitesses de déformation plastique 


Eto et un programme quelconque de variation des charges dans les 
limites données, avec 


dt | Xaivio dSr > | dt | A(E,) dy, (71.13) 


0 


où À (Efo) — Oijoëtio est la puissance de la déformation plastique 
pour les vitesses admissibles Ef:c. 

Inversement, l'adaptation a lieu si, pour tous Les cycles admissibles 
des vitesses de déformation plastique et pour toutes les sollicitations 
(dans les limites données), on peut trouver un nombre x >> 1 tel que 


PS 
Ou) À 


dt | XniviodSr< \ dt | À (2,5) dv. (71.14) 


O3 À 


La première partie du théorème est démontrée en raisonnant par 
l'absurde. Supposons qu'il existe un cycle admissible pour lequel 
est vraie l'inégalité (71.13) et que l’adaptation soit faite en même 
temps. Alors, d’après le théorème de Mellan, il existe un champ de 


contraintes résiduelles 6,; qui ne dépend pas du temps et dont la 
somme avec le champ élastique of; forme un champ de contraintes 
admissible 0';. D’après le principe des travaux virtuels on a: 


| XniVio dSr = | 0 #0. dV (74.15) 


Utilisant la définition de of; et la formule (71.10), on obtient a'sé- 
ment : 


| JE av — | O*;C1JnR O0 dV + { OCtjnk 0 0 dv + {o O$EP;0 CV 


Etant donné que d’après la loi de Hooke e}; = cijhn0i;, on a 
alors : 


| OC: jnk O0 ÉV = Â: OÙ, QE AV = 0, 


car les contraintes 010 correspondent aux forces extérieures nulles. 
Intégrons l'équation (71.15) par rapport au temps de 0 à +. Les con- 


traintes 6;; étant indépendantes du temps, on aura alors par suite 
de (71.12): 


| dt | OijcignkO 0,0 dV = | 0i, dv | SP dt —(. 
0 
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Donc, 


| dt | XeiviodSr— | dt | 09,82, dv, 


ce qui est en contradiction avec l'inégalité initiale (71.153). car 
(Oi50 — 95) Éjo > 0. 

La démonstration de la seconde partie du théorème de Koiter 
est ne plus complexe et elle n’est pas exposée dans cet ouvrage 
(c£. (77). 

Choisissant le cycle admissible des vitesses de la déformation 
plastique et écrivant (71.13) avec le signe d'égalité, on peut se servir 
du théorème de Koiter.pour la recherche des frontières supérieures de 
l'adaptation. L'application du théorème de Koiter est liée à des 
difficultés beaucoup plus importantes que l'application du théorème 
de Mellan (sauf les systèmes les plus simples — les treillis et les 
systèmes triangulaires où on peut utiliser les méthodes de la pro- 
grammation linéaire). Citons encore le procédé inverse, proposé par 
V. de RS qui peut être utile et le cycle des travaux de D. (:okh- 
feld [5%]. 

3. Adaptation des corps inégalement chauffés. Le cas de l’action 
conjuguée des charges et du champ de température 6 — 6 (x;. r., 
Za, t), variant dans les limites données, présente un grand intérêt 
pratique. 

Le théorème de Mellan est facilement généralisé 
pour les corps inégalement chauffés. L'énoncé du théorème reste le 
même, mais par 0*; on entend maintenant le champ des contraintes 
thermoélastiques dans un corps élastique parfait [125]. 

Le théorème de Koiter s'étend aussi aux corps iné- 
galement chauffés [%, 25], mais l’énoncé du théorème est quelque 
peu modifié: il est nécessaire d'introduire dans le premier membre 
de l'inégalité (71.13) le terme 


T 
102 | dt | 00, dV, 
0 
où & est le coefficient thermique de dilatation linéaire, © la vitesse 
de la pression moyenne pour le champ des contraintes résiduelles. 
4. Remarque portant sur la liaison existant entre les théorèmes 
de l'adaptation et les théorèmes sur la charge limite. W. Koiter 
a porté l’attention sur le fait que les théorèmes sur la charge limite 
(paragraphe 65) sont le corollaire des théorèmes de l’adaptation si 
l’on admet que les limites données de variation des charges se con- 
fondent. 
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72. MÉTHODE DE SOLUTION APPROCHÉE. EXEMPLE 


Comme nous l’avons déjà noté, pour trouver le domaine de l’adap- 
tation à l’aide du théorème de Mellan, il faut considérer les 
champs admissibles de contraintes résiduelles et disposer en même 
temps de la solution du problème élastique correspondant pour 
les charges variant arbitrairement dans les limites prescrites. 
L'application de ce schéma se heurte à certaines difficultés (surtout 
dans les cas où il existe plusieurs charges indépendantes). Pour 
l'analyse de l'adaptation des treillis et systèmes triangulaires sim- 
ples pour les systèmes de charges à un ou à deux paramètres, on 
emploie d’habitude des procédés géométriques pour construire les 
domaines des états admissibles ; dans des cas plus compliqués, on 
peut utiliser les méthodes de la programmation linéaire. 

Ci-après nous exposerons le procédé approché commode développé 
par V. Rosenblum [!24] pour la recherche du domaine de l'adaptation, 
appliqué aux corps de forme arbitraire pour des systèmes de charges 
à un ou à deux paramètres. 

1. Méthode de solution approchée. En se basant sur le théorème 
de Mellan, considérons le cas où Les charges sont proportionnelles à 
un paramètre p; la solution du problème élastique correspondant 
prend alors la forme 

Oiÿ = POi; 
où 0;; ne dépendent que des coordonnées. Choisissons ensuite un champ 
de contraintes résiduelles quelconque 


Ci = ÀOi;, 
où 0:; ne dépendent que des coordonnées et À est un facteur indé- 


terminé. Conformément au théorème de Mellan, il convient de cons- 
truire le champ 


O1 = PO}; + A0, (72.1) 
qui est un champ de sécurité, c.-à-d. 
f (oi5) <K. (72.2) 


[1 faut trouver la valeur optimale du facteur À pour laquelle 
l'intervalle des variations admissibles du coefficient p soit maximal. 
Considérons le plan des variables p, À. A chaque point du plan 
correspond un état de contrainte quelconque (72.1). Sur ce plan, la 
condition d'écoulement 
f (poi; + Àoi;) = K (72.3) 
définit la famille des courbes à trois paramètres (en pointillé sur 
la figure 220) ne passant pas par l’origine des coordonnées p = 0, 
1 = O0 (car À =>0) et délimitant de la sorte un certain domaine de 
valeurs admissibles. La frontière de ce domaine C est formée soit 
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par l'enveloppe de la famille (72.3), soit par certaines courbes de la 
famille les plus proches de l’origine des coordonnées. Si la frontière C 
est construite, il est aisé de définir l'intervalle admissible des 
variations du paramètre de la charge p. Soit,par exemple, p >0; 


Fig. 220 Fig. 221 


la plus grande déviation possible doit être alors inférieure à l’abs- 
cisse maximale B. La valeur optimale de À est égale au segment 04. 
Pour un choix heureux du champ de contraintes résiduelles, on 
peut obtenir une bonne approximation. 
Il est facile d'étendre ce procédé aux systèmes de sollicitations à 
deux paramètres pour lesquels 


0j = POi + oi), (72.4) 

et au lieu de (72.3) on aura: 
f (pOi; + 0%; + Aoi;) = K. (72.5) 
Posons une série de valeurs q — Qq;, qe: Ga: . . . et traçons, comme 


ci-dessus, des courbes des états admissibles C,, Co, Ca. . .. 

(fig. 221) sur chacune desquelles notons la 

g valeur maximale du paramètre p (p = p.. 

Per P3, - -.). Sur le plan des paramètres 

P. g, on construit une courbe passant par 

ces points (fig. 222) et délimitant le domaine 
des charges admissibles. 

2. Exemple. Torsion et traction simul- 

tanées d’une barre. Trouvons le domaine de 

Fig. 222 l'adaptation pour une barre ronde de rayon 

a, sollicitée par un effort de traction P 

et un moment de torsion M. En coordonnées cylindriques r. p, z, 

les composantes du tenseur des contraintes 6., T%- ne sont pas 
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nulles. Introduisons les grandeurs sans dimensions: 

: __ 2M 
= T14=0s ? — rast, | 
La solution élastique s'écrit alors sous la forme 


p=r/a, T = Toz/Ts, O — Oz/Os) 


OC =D, T* = qp. 
Choisissons l’état de contrainte résiduelle suivant : 
 6—=0, T7—À(1+ cp). 


= 


La constante c est définie à partir de la condition d'égalité à 
zéro du moment de contraintes t; on calcule aisément que c — 


— —4/3. 
Le champ sommaire 
4 = 
o=p, t=gp+A(1—+p) (72.6) 
doit être un champ de sécurité, c.-à-d. (pour la condition d’écoule- 


ment de von Mises) 
oo +r<f. (72.7) 
Considérons d’abord le cas de la torsion pure (p = 0); il découle 
alors de la condition d'écoulement : 


. gp+à (1 —+p)= +1. (72.8) 


Sur le plan gq, À (fig. 223), cette équation définit deux faisceaux 
de droites aux centres À (a=<. 1=1) et 4° (a = — 1=—1). 


Etant donné que Op <1, 
ces faisceaux délimitent le 
parallélogramme des valeurs 
admissibles ABA'B'; les côtés 
de ce dernier sont obtenus à 
partir de (72.8) pour p = 0et 
o = 1. 

Examinons certains détails. 
Notons avant tout que les 
premières déformations plasti- 
ques dans la couche extérieure 
de la barre apparaissent pour 
q = +1. Si le moment de 
torsion ne change pas de signe 
(c.-à-d. si 0 < q), l'intervalle Fig. 223 
admissible maximal de varia- 


“ 
3 ? 


tion de qg se caractérise par l” abscisse du point A (a=3). Cette 
7 
valeur correspond au moment de torsion limite. Si ce moment est 
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à signe alterné, l'intervalle maximal de variation de gq sera défini 
par la longueur du segment horizontal entre les côtés 4B et A°B'; 
il est évident que Qmax — min — 2 quel que soit À. 

Passons maintenant à l'analyse du cas général où l'effort p 0 
et varie de manière arbitraire dans les limites (—p, +p). Il résulte 
alors de la condition d'écoulement : 


gp+a(1—<p)=+VT—p. (72.9) 


Cette équation définit sur le plan q, À le parallélogramme aba'b’ 
(fig. 223) homothétique au parallélogramme ABA'B° et situé à 
l’intérieur de celui-ci; il coupe des segments de longueur Y 1 —p? 
sur les axes q, À. Ainsi, l'intervalle des variations admissibles du 
moment de torsion diminue sous l'effet de la force axiale. Si le 
moment de torsion ne change pas de signe, on à Qmax — Qmin = 


Yu: . 14 2 
= V1 — p£; sinon Qmax — min = 2 V1—= Pp*. 


Exercices du chapitre IX 


1. Trouver le domaine de l'adaptation d’un tube circulaire, sollicité par 
une pression intérieure et un effort longitudinal (selon le procédé approché, 
paragraphe 72). 

2. Trouver le domaine de l'adaptation d’une barre ronde, tordue par le 
moment M et éprouvant une pression P sur la surface latérale, l'effort axial 
étant absent. 


CHAPITRE X 


STABILITÉ DE L'ÉQUILIBRE 
ÉLASTO-PLASTIQUE 


73. SUR LES CRITÈRES DE LA STABILITÉ 


1. Note sur la stabilité des systèmes mécaniques. La stabilité 
de l’équilibre des systèmes mécaniques dépend de leurs paramètres. 
Dans certains systèmes mécaniques, parmi ces paramètres il faut 
citer les sollicitations exercées. Il en est de même des systèmes élas- 
tiques; les barres minces comprimées, les plaques et les enveloppes 
perdent la stabilité de l'équilibre pour certaines valeurs des solli- 
citations de compression. 

Supposant que le lecteur connaît les bases de la théorie de la 
stabilité, nous n'examineronsici que quelques détails de cette théorie. 

Dans la mécanique du solide, les problèmes de la stabilité de 
l'équilibre sont résolus par l’étude des mouvements du système au 
voisinage de la position d'équilibre envisagée (critère dynamique). 
L'état d’équilibre d’un système est instable lorsque les petites 
perturbations provoquent un mouvement divergent au voisinage de 
cet équilibre ; si des oscillations se produisent au voisinage de l’état 
d'équilibre envisagé, ce dernier est dit stable (stable en petit). 

La stabilité dépend de la grandeur des perturbations. La stabilité 
est dite en grand lorsque les déviations admissibles sont considé- 
rables. La grandeur des déviations est liée à la notion de degré de 
stabilité. Seules les petites perturbations seront envisagées ci-après. 

Si le système est conservatif, on peut ne pas considérer ses oscil- 
lations, une condition suffisante de la stabilité est fournie par le 
critère connu de Lagrange-Dirichlet : dans l’état d'équilibre stable 
l'énergie potentielle du système a le minimum (critère énergé- 
tique). 

2. Stabilité des systèmes élastiques. Il va de soi que le critère 
dynamique général est vrai aussi lorsque l’on procède à l’étude des 
problèmes de la stabilité d'équilibre des systèmes élastiques. Cepen- 
dant, son application y est liée à de grandes difficultés mathémati- 
ques, car le mouvement de tels systèmes est décrit par un système 
d'équations aux dérivées partielles. L'analyse de la stabilité d’équi- 
libre des corps élastiques est donc entreprise en général à l’aide 
24—0653 
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d’autres critères plus simples, mais de caractère moins général, de 
la stabilité de l’équilibre. Examinons-les brièvement. 

Le critère statique de stabilité consiste en ce qui suit. On considère 
des états d'équilibre infiniment proches de l’état d'équilibre initial 
(principal, « trivial »). Outre la forme principale de l’équilibre, une 
autre forme est possible pour certaines valeurs de la charge. Autre- 
ment dit, différentes formes d'équilibre peuvent se réaliser pour la 
même charge (point de bifurcation, ramifications des formes d'équilibre). 
Ün tel état peut être considéré comme transitoire entre l'équilibre 

stable et l’équilibre instable. La charge 

lp minimale à laquelle sont possibles diffé- 

| rentes formes d'équilibre est dite critique. 

27. Cette image est montrée schématique- 

Dent ment en ligne pleine sur la figure 224 

Per | / (exemple de la barre comprimée). En 

| 4 ordonnées on porte la charge P et en 

: abscisses le fléchissement A. Lorsque 

/ P << Per, la seule forme possible pour 

une barre régulière en équilibre est la 

: forme rectiligne. Lorsque P >> P,, (où Per 

— {À 7. estle point de bifurcation), c’est la forme 

0 courbée qui répond à un équilibre stable. 

Fig. 224 Pour les systèmes conservatifs, les 

critères statique et dynamique conduisent 

aux mêmes valeurs de la charge critique. Du point de vue mathé- 

matique, le critère statique mène au problème bien connu des 

valeurs propres pour les équations différentielles linéaires. Appli- 

quant la méthode statique, Euler a été le premier à étudier la 
Stabilité d’une barre élastique comprimée. 

Critère énergétique de stabilité. Si le système élastique considéré 
est conservatif, la condition suffisante de sa stabilité est la condition 
du minimum de l'énergie potentielle. Si IT est le potentiel élastique, 
A le potentiel des forces extérieures. € — II — À l'énergie totale 
du système et si le système est en équilibre stable, la seconde varia- 
tion de l’énergie sera définie positive 


616 > 0. 


La charge critique est la charge minimale pour laquelle cette pro- 
priété est sur le point de disparaître, c.-à-d. 


016 DE 0. (73.1) 


Le critère énergétique peut être énoncé également sous une forme 
un peu différente appartenant à S. Timochenko. L'énergie 6 — 
— Î]I — À étant minimale dans l’état d'équilibre stable, l’accrois- 
sement de l'énergie totale 6€ >> 0 ou ôII > 6A pour toute dévia- 
tion petite par rapport à la position d'équilibre. Si pour une 


N 
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valeur quelconque de la charge l'équilibre cesse d'être stable, on 
a Ô6 = 0, c.-à-d. 


ÔII — 64. (73.2) 
Soit p le paramètre de la charge, c.-à-d. 54 = pô4, on a alors: 
_ ën 
PTS : 


La valeur minimale de la charge satisfaisant à cette relation pour 
des déviations non nulles du système par rapport à la position d’équi- 
libre principale est la charge critique 


Per — min À . (73.3) 


Dans le plan mathématique, nous avons affaire ici à un problème 
du minimum d'une fonctionnelle quadratique. 

Les critères statique et énergétique sont équivalents pour les systèmes 
conservatifs. Les équations différentielles de stabilité, obtenues en 
appliquant la méthode statique, sont les équations différentielles 
d’'Euler pour le problème variationnel auquel conduit le critère 
énergétique. 

Il est important, pour le système élastique, que les forces exté- 
rieures aient un potentiel, sinon les critères statique et énergétique 
peuvent conduire à des conclusions erronées (cf. |1#)]). 

Si le système n'est pas conservatif, le seul critère valable est en 
général le critère dynamique. Le cas de la barre élastique comprimée 
par une force dirigée suivant la tangente à l’axe de la barre (dite 
force asservie) est l'exemple le plus simple d'un tel système. 

Par la suite. nous supposerons que les forces extérieures ont un 
potentiel, c.-à-d. que le travail des forces extérieures ne dépend pas 
du trajet parcouru. 

On peut aborder la valeur de la charge critique en suivant les 
déformations d'un système présentant des déviations initiales (dé- 
fauts initiaux). Par exemple, on peut envisager la compression d’une 
barre initialement gauchie (ou pour une sollicitation transversale 
complémentaire). L'accroissement du fléchissement avec l’augmen- 
tation de l'effort de compression est montré en pointillé sur la figu- 
re 224. Lorsque l'effort s'approche de sa valeur critique ?,,, le 
fléchissement grandit brusquement. 

Dans cette position du problème, bien que l'analyse de la stabilité 
ne soit en fait plus nécessaire, ce procédé a ses défauts. Le comporte- 
ment du système dépend des déviations initiales qui ne sont pas 
connues d'avance. En outre, le problème mathématique s'avère 
plus complexe que pour l’application des critères statique ou éner- 
gétique. 

3. Stabilité pour les déformations élasto-plastiques. L'expérience 
montre que les solutions classiques des problèmes de la stabilité 


24% 
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des systèmes élastiques sont souvent peu efficaces. Une des causes 
majeures de cette divergence sont les propriétés non élastiques des 
matériaux réels, qui ont pour effet de diminuer nettement la résistan- 
ce au flambage. 

Compte tenu de l'importance pratique du problème (dans la 
plupart des cas, la disparition de la stabilité dans les constructions 
modernes se produit au-delà de la limite élastique), les différentes 
formules empiriques obtenues lors de l’étude expérimentale de la 
stabilité des barres en compression sont devenues d’un usage très 
courant. Des procédés théoriques relatifs à l'analyse de la stabilité 
des constructions travaillant au-delà de la limite élastique ont été 
développés par la suite. 

Le système sollicité par des déformations élasto-plastiques n’est 
pas conservatif. En conséquence, l’étude de la stabilité de l’équi- 
libre au-delà de la limite élastique doit être basée en général sur 
l'analyse du mouvement d’un tel système au voisinage de l’état 
d'équilibre principal lorsque le système en question reçoit certaines 
perturbations. Cette analyse est extrêmement difficile et ceci pour 
deux raisons : primo, nous ne disposons pas d'équations sûres de la 
plasticité pour les déformations cycliques; secundo, de grosses dif- 
ficultés mathématiques interviennent même lorsqu'on utilise les 
équations les plus simples (par exemple les équations de la théorie 
des déformations ou de la théorie de l'écoulement). 

Dans de nombreux cas (mais pas toujours), on peut obtenir la 
réponse voulue en étudiant la déformation élasto-plastique du système 
présentant des déviations initiales. Cependant, une telle analyse 
conduit aux problèmes non linéaires et est liée également à de gran- 
des difficultés mathématiques. On part en général d’un critère sta- 
tique quelconque et l’on cherche la charge pour laquelle sont possi- 
bles diverses formes d'équilibre voisines pour telles ou autres condi- 
tions supplémentaires. Ces critères, qui sont examinés dans le para- 
graphe suivant, sont dépourvus de bases théoriques solides: leur 
importance est illustrée par l’analyse du comportement des modèles 
très simples de corps élasto-plastiques et elle est confirmée par des 
résultats expérimentaux. 


74. STABILITÉ D'UNE BARRE EN COMPRESSION. 
CHARGE À MODULE TANGENTIEL 
ET CHARGE À MODULE RÉDUIT 


1. Stabilité d’une barre élastique. La stabilité de la barre élasti- 
que en compression a été étudiée par Euler dans un ouvrage datant de 
1757. Nous exposerons brièvement la solution de ce problème basée 
sur le critère statique en considérant, pour des raisons de simplicité. 
une barre de section constante et symétrique (fig. 225); les axes des 
x et y seront Îles axes centraux principaux. 
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Supposons que pour une valeur quelconque de l'effort de com- 
pression P il se produise le flambage de la barre dans le plan de la 
moindre rigidité Oz; désignons par u — u (z) le déplacement de l'axe 
de la barre au flambage (fig. 226). 

Conformément au critère statique de la stabilité, le flambage se 
produit dans un état de l'équilibre « indifférente » et a toujours lieu 


ÿ 


Fig. 225 Fig. 226 


pour la même valeur de l'effort axial, c.-à-d. que l’accroissement 
de l'effort axial est nul au flambage : 


6P = 0. (74.1) 


La barre gauchit au flambage et subit des déformations su pplé- 
mentaires infiniment petites 6e. ; la barre étant mince, ces déforma- 
tions supplémentaires obéissent à l’hypothèse des sections planes, 
c.-à-d. 

ÔE. — Ep — 07, (74.2) 


où €, est un allongement axial supplémentaire infiniment petit et q 
un changement infiniment petit de la courbure. D'après la loi de 
Hooke les contraintes supplémentaires correspondantes seront 


Ô0. — EÔe.. (74.3) 


Il est évident que 6P — EFe,, où F est l’aire de la section de la 
barre ; il faut poser &, — 0 en conformité de (74.1). 

Le moment fléchissant infiniment petit —Pu, qui prend nais- 
sance au flambage, est équilibré par le moment des forces intérieures 


— (| ô0:x dr dy — EJq, 


où J est le moment d'inertie de la section par rapport à l'axe des y. 
Etant donné que q —- = , il en résulte l’équation différentielle 


d'u P 
ne + 40. (74.4) 
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Les conditions aux limites pour une barre reposant ses deux 
extrémités sur des appuis simples seront: u — 0 pour z = 0 et 


æ 


z = l. La charge critique cor- 

respondante (force critique 
d’Euler) est égale à 

m°EJ = 

PE ( 


Si l’on introduit le para- 


mètre de la souplesse 
FI° l \2 
a = (5). 


où p est le rayon d'inertie, et le paramètre de la charge 
= 


qui est égal au rapport de la contrainte critique au module d'Young, 
la formule (74.5) prend la forme 


Au = 1H. (74.6) 

Sur le plan à, u, la frontière de la stabilité sera donc une hyperbole 
(fig. 227, a). 

Notons que les résultats ne changeront pas si l’on considère 
que ôP diffère de zéro. 

2. Stabilité d’une barre comprimée au-delà de la limite élastique: 
charge à module tangentiel. Si l’on comprime la barre au-delà de la 
limite élastique (point C sur la figure 228), l'analyse précédente 
n’est plus valable. 

Un procédé simple a été proposé en 1889 par Enguesser pour tenir 
compte des propriétés plastiques. Admettons que la courbe OC 
est une courbe de la déformation élastique non linéaire, autrement 
dit, considérons la stabililé d’une barre élastique non linéaire quelcon- 
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que. La relation entre les accroissements de la contrainte 60. et de 
la déformation Ôe. sera 


60. — E'ôe.. (74.7) 


où E” — ( D } est le module d’élasticité local, appelé parfois module 
z C 


tangentiel. 11 est évident que dans ce cas la charge critique 2” (nous 
conviendrons de l'appeler charge à module tangentiel) sera définie 
par la formule (74.5) en remplaçant le module d’Young par le module 
E', c.-à-d. 


(74.8) 


La frontière de la stabilité dépend de l'allure de la courbe de 
déformation; les cas typiques sont représentés sur la figure 227. 
Pour les matériaux à palier d'écoulement 
prononcé on a E” — 0. c.-à-d. que la stabi- 
lité disparaît au voisinage de la limite d’écou- 
lement (fig. 227, b); cette conclusion est con- 
firmée par des résultats expérimentaux. La 
frontière de la stabilité est montrée sur la 
figure 227, c, pour le cas du passage graduel 
au palier d'écoulement. Enfin, pour le maté- 
riau écrouissable, la frontière de la stabilité 
s’écarte de l’hyperbole, répondant à la force 
critique d’Euler, et monte ensuite (fig. 227, d). 
La solution d'Euler (74.6) est valable jusqu’à 
la limite élastique O,; au-delà de cette limite 
elle est montrée en pointillé. 

Le schéma exposé donne en gros une image 
qualitative correcte. 

3. Stabilité de la barre comprimée au-delà Fig. 229 

de la limite élastique: charge à module réduit. 
Peu de temps après la publication de l'étude d’Enguesser, il fut 
constaté par Jassinski que. pour les matériaux réels, une partie 
de la section F, (fig. 229) éprouvait une compression supplémen- 
taire au flambage et que la relation (74.7) était ici valable; quant 
à l’autre partie de la section F.. elle subissait une décharge s’effec- 
tuant selon la loi de Hooke (74.3) et que, par conséquent, il n’était 
pas possible de considérer comme correcte la recommandation 
d'Enguesser. 

Par la suite, Enguesser et Karman donnèrent la solution du 
problème relatif à la stabilité d'une barre comprimée au-delà de la 
limite d'’élasticité en tenant compte des objections de Iassinski. 
Donnons cette solution. 
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Les accroissements infiniment petits de la contrainte Ôo. sont 
égaux à 


8 E'"6e, dans le domaine du chargement F; (6e, < 0), 
9: | E6e, dans le domaine de la décharge F, (6e, > 0). 


Comme nous l’avons déjà noté dans ce qui précède (paragraphe 24), 
l'hypothèse des sections planes présente un caractère géométrique 
et n’est pas liée aux propriétés du matériau, et les déformations sup- 
plémentaires Ôe, peuvent donc être représentées par la formule pré- 
cédente (74.2). Le long de la ligne r — n,on a ôe. — 0: nous convien- 
drons d'appeler cette ligne ligne de séparation qui par la suite nous 
servira de ligne de référence pour les x. On a alors: 


ÔE, — —qx. (74.9) 


Comme il est admis que le flambage est réalisable pour la même 
valeur de l'effort axial, on a 


6P — [ F'60: dr dy #0: 
d'où 
SE" — SE = 0, (74.10) 


où S, et S. sont les moments statiques des aires F, et F, par rap- 
port à la ligne de séparation. Cette équation définit la position de 
cette ligne (c.-à-d. x,) qui, comme on le voit aisément, dépend de 
la forme de la section et du rapport E’/E. Il est clair que le domaine 
du chargement F, est toujours supérieur au domaine de la décharge 
F3. 

On peut maintenant calculer le moment des forces intérieures 
par rapport à la ligne neutre: 


_ | | 60: x dx dy = ExJg (74.11) 
où l’on a posé 
E,— ETitEls 
R J " 


J, et J, sont ici les moments d'inertie respectifs des aires F;, et F, 
par rapport à la ligne de séparation nr — n. La grandeur E, est 
appelée module réduit (ou module d'Enguesser — Karman). 

La distribution des contraintes supplémentaires dans la section 
de la barre est montrée sur la figure 230. Comparant les moments des 
forces intérieures pour la distribution E’nE envisagée et pour les 
distributions £‘’nA, EnB, on en vient à la conclusion que 


E'<E,<E. (74.12) 


74. STABILITÉ D'UNE BARRE EN COMPRESSION 317 


Ainsi, nous avons l'équation précédente du fléchissement longi- 
tudinal mais avec le module réduit E, au lieu de Æ'; par conséquent, 
la charge critique est maintenant égale à 


P, = ER ou Mn. (14.13) 


Le module réduit dépend de la forme de la section. Cependant, 
comme le montrent les calculs, l'influence de la forme de la section 
transversale sur la valeur du module réduit £}, est faible pour l’acier. 


Fig. 230 Fig. 231 


Exemple. Considérons une barre de section rectangulaire (fig. 234); 
désignons par mh (m < 1) la hauteur de la zone de chargement F,, on a alors: 


S=+ m°h, Se= (A—m}? ht 


et l'équation (74.10) définissant m prend la forme 


m°F'— ({— m}E = 0, 


d’où 
FAT 
n= (+ +)". 
Ensuite, 
bm3h3 __b(i—m)3 3 _ bh3 
ea eg = 


Le module réduit est égal à 
4EE' 


SUV VER 


La théorie exposée a été confirmée, pour l'essentiel, de manière 
satisfaisante par les expériences de Karman et d’autres chercheurs. 
Par ailleurs, il faut avoir en vue les deux circonstances suivantes. 
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Premièrement, le module tangentiel E” est déterminé pratiquement 
avec une faible précision à cause de la dispersion inévitable des 
points et du changement rapide de la pente de la tangente à la courbe 
de déformation. Deuxièmement. il existe des doutes, quant à l’exac- 
titude suffisante des résultats expérimentaux, par suite de l’influen- 
ce notable des conditions aux extrémités et des particularités du 
chargement dans les machines d'essai. 

4. Modèle de Shanley. Importance de la charge à module tangentiel. 
La solution d’'Enguesser — Karman est basée sur l’application du 
critère statique de Ja stabilité dans la forme 
sous laquelle il est employé dans les problèmes 
de la stabilité des systèmes élastiques. On con- 
sidère que la barre reste droite jusqu’au mo- 
ment où elle devient instable, le passage de 
l'état droit à l’état gauche se faisant pour une 
valeur constante de l'effort de compression, 
c.-à-d. pour ÔP — 0. Pendant longtemps, aucun 
doute n'existait quant à la validité de la mé- 
thode exposée plus haut pour la solution des pro- 
blèmes de la stabilité d’une barre comprimée 
au-delà de la limite élastique. 

Il a été trouvé dans une série d’études 
expérimentales sur la compression des barres en 
alliages d'aluminium, exécutées récemment pour 
les besoins de la construction aéronautique, que 
la charge critique est d'habitude un peu plus 
proche de la charge à module tangentiel P” que 
de la charge à module réduit Æ,. Les expériences 
ont montré que le fléchissement apparaît avant 
que ne soit atteinte la charge à module réduit P},, 
et que d’ailleurs il s'effectue au début sans être 
marqué par la décharge du matériau. Ces faits ont été décrits 
sous un angle nouveau dans les études de F. Shanley ['%#] et dans 
les travaux suivants d'autres auteurs. 

Si l'on rejette la restriction selon laquelle ô? — 0 en cherchant 
la charge minimale à laquelle devient possible le gauchissement 
dans des conditions de la force de compression croissante (ôP >> 0), 
on trouve que cette charge est la charge à module tangentiel 2”. 
Ceci a été montré par Shanley sur un exemple particulier d’une colon- 
ne idéalisée, constituée de deux barres rigides dont chacune est de 
longueur //2 et qui sont reliées entre elles par une petite articulation 
élasto-plastique (fig. 232); les deux paliers déformés de celle-ci 
(chacun ayant l'aire F/2, k < [) subissent une traction ou une com- 
pression. À l’état initial, le système est rectiligne ; le système dans 
l'état dévié (où x est le « fléchissement ») est montré sur la figure 232. 
Soient &, et e. les déformations supplémentaires au flambage et ôP 


Fig. 232 
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l'accroissement de la charge. Etablissant les conditions d'équilibre 
du système 


ôP= (UE —eE), Pu= (a+) 


; Ù l l 
et appliquant la relation w = += (er — £&.). on trouve, en 
éliminant e, et €e., que 


4a 2 P 1 1 ôP Î 1 
sr (tr) + (Gr) 
L'état dévié (u = 0) s'avère possible : 
1) pour les paliers élastiques (£"— E)et la 
charge d’Euler 
EFa° 


PE = n ’ 


2au-delà de la limite élastique suivant 
le schéma du module tangentiel (E = E’) 
pour la charge 


3) au-delà dela limite élastique suivant 
le schéma du module réduit (ôP = O0) pour la charge 


r 2E 
Pre Pr: 


On trouve aisément que €, est proportionnelle à (2? — P'); mais 
es > 0, et{l'on aura u = 0 pour P< P'. Si PP LPLP,,0na 


alors une bifurcation de l'équilibre et, en plus de la solution triviale, 
il est possible d'obtenir la solution 


(ôP=—P—P), 


où / est la valeur de la charge au point de bifurcation; cette rela- 
tion est montrée sur la figure 233. La charge à module tangentiel 
est la charge minimale à laquelle est possible le flambage, le fléchis- 
sement (courbe 7) augmentant avec l'accroissement de l'effort de 
compression P et tendant. vers l'infini lorsque l’on s'approche de la 
charge à module réduit P,. Si l’on empèche les déplacements de la 


barre jusqu’à une certaine charge ? >> P” et si on la relâche ensuite, 
celle-ci fléchira suivant la ligne 2 en pointillé. Le flambage peut 
avoir lieu à n'importe quelle charge dans l'intervalle (2°, P;). 
Lorsque la force P > P”, la flexion est suivie de la décharge et de 
l'apparition de déformations résiduelles, c'est pourquoi l'analyse de 
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Shanley n’est pas un retour au schéma approché initial d’'Enguesser : 
néanmoins. au moment de la bifurcation la décharge est absente. Ainsi, 
les perturbations infinitésimales conduisent à la flexion lorsque la 
charge est à module tangentiel. Cependant, ces déviations ne sont 
pas dangereuses à l’étape initiale et ce n’est qu'avec l'accroissement 
ultérieur de la charge qu’il se crée un état menaçant. 

La charge à module tangentiel 2” et la charge à module réduit 
P, sont appelées parfois respectivement charges critiques inférieure 
et supérieure; elles délimitent le domaine de flambage. 

La frontière inférieure P’ est moins dangereuse et plus facile à 
définir ; elle est de ce fait pratiquement plus intéressante. 

Il convient de noter que la différence entre les charges P”’ et P, 
est souvent petite. Sur la courbe de compression (fig. 234), le point 


Fig. 233 Fig. 234 


O, correspond à la charge à module tangentiel et le point O, à la 
charge à module réduit. Les contraintes 6” et 6, sont souvent voisi- 
nes l’une de l’autre, ce qui s'explique par la diminution du module 
tangentiel £” au fur et à mesure qu’on se déplace suivant la courbe 
de déformation. 

L'analyse des conditions de flambage des barres réelles, exécutée 
suivant les méthodes approchées ou numériques par Ÿ. Rabotnov 
[22], A. Pflüger [1%] et autres auteurs, a confirmé les conclusions de 
F. Shanley. V. Kliouchnikov [!!2] a étudié le mouvement du modèle 
idéalisé (fig. 232) en faisant la supposition que toute la masse du 
système est concentrée au milieu de la barre ; il en est venu à la même 
conclusion suivant laquelle le commencement du flambage tombait 
sur la charge à module tangentiel. Cf. également le livre de Y. Panov- 
ko et I. Goubanova [2]. 

5. Charge critique inférieure. Les études effectuées ont déterminé 
l'importance de la charge à module tangentiel pour la barre com- 
primée. Nous conviendrons de l'appeler charge critique inférieure. 

La situation est bien plus embrouillée en ce qui concerne l’éta- 
blissement du critère de la stabilité au-delà de la limite élastique pour 
les systèmes plus complexes : bandes, plaques, enveloppes. On appli- 
que d’habitude l’un des procédés suivants. 
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Le premier procédé consiste à considérer, tout comme dans le 
cas du corps élastique parfait, la bifurcation de l'équilibre pour des 
forces extérieures fixes. Des domaines de décharge apparaissent 
dès que se manifeste le flambage. Appliqué à la barre comprimée, ce 
schéma donne une charge à module réduit. Nous supposerons que 
ce procédé conduit à la charge critique supérieure. 

Le second procédé est basé sur l’analyse de Shanley. On recherche 
la bifurcation de l'équilibre sous la condition que le chargement est 
encore en cours (il n’y a pas de décharge au moment de la bifurcation). 
Le mouvement perturbé d’une plaque idéalisée a été étudié récem- 
ment par V. Kliouchnikov [1] (équivalent bidimensionnel du modèle 
montré sur la figure 232). Il a été établi par cette analyse que le 
second procédé conduit à la charge critique inférieure si l’on se base 
sur les équations de la théorie de l’écoulement plastique. 

Le second procédé est appliqué ci-après; nous supposons qu'il 
conduit à la charge critique inférieure. Bien entendu, cette conception 
n'est pas bien argumentée. De plus, on est loin de savoir s'il est 
toujours possible de réaliser dans le sens indiqué plus haut la « mise 
en charge ultérieure » grâce à l'accroissement du paramètre de charge 
dans les problèmes de stabilité des enveloppes. Néanmoins, la sim- 
plicité relative, la marge de sécurité plus grande de la charge criti- 
que inférieure ainsi que les erreurs notables relevées dans la déter- 
mination du module tangentiel Æ”, rendant moins précises les solu- 
tions élaborées d’après les deux critères, nous incitent à préférer 
ici le deuxième procédé. 
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1. Généralités. Considérons le problème du flambage latéral d’une 
bande lorsque celle-ci est fléchie par des couples au-delà de la limite 
élastique (fig. 235, a). Les extrémités de la bande sont fixées en 
charnière. La section de la bande a la forme d’un rectangle étiré 
(fig. 235, b). Le matériau de la bande obéit aux équations de la 
théorie de l’écoulement plastique, la condition d'écoulement de 
von Mises étant vérifiée dans les zone plastiques | y | > £, hachu- 
rées sur la figure 239, a. Il y a un noyau élastique lorsque | y| << &; 
il est aisé de voir (cf. paragraphe 24) que 


ir -v3a un u— ll 
nr == VS), b=-77., (75.1) 


où M, — 6.bh° est le moment fléchissant limite. Seule la contrainte 
6. diffère de zéro avant le flambage, avec d’ailleurs | ©, | — ©. 
pour |y| > £. Lorsque le moment fléchissant est assez important, 
il se produit le flambage latéral (dans la direction des zx), suivi 
d'une torsion. 
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Désignons par x”, y’. z’ le trièdre des axes pour la section trans- 
versale arbitraire d'une bande après le flambage:; les axes des x’ et y” 
sont dirigés suivant les axes centraux principaux de la section trans- 
versale (fig. 235, c). Désignons par y l’angle de rotation de la section 


Fig. 235 


par rapport à l’axe des z (angle de torsion); la torsion par unité 


° , d : : ; P 
de longueur sera alors égale à —.. Ensuite, soit uw la flexion latérale 
au flambage. la courbure correspondante de l’axe de la bande est 
P . d® 

alors égale à es : 

Le vecteur moment sur l'extrémité de la bande z — l'est montré 
sur la figure 235, a en pointillé ; ses projections sur les axes des y” 
et z' sont égales respectivement 


à 
d . 
Ly=My, L=—-M<—. (75.2) 


La bande subit des déformations supplémentaires pour un flam- 
bage infiniment petit. Tout comme dans le cas élastique, ces défor- 
mations comprennent la flexion de la bande et sa torsion. On peut 
négliger les composantes du tenseur des contraintes 6,, T,., T:, 
du fait que les surfaces latérales de la bande sont libres de contrain- 
tes et l’épaisseur de la bande est petite ; on néglige aussi la contrainte 
6, étant donné que les fibres n’exercent pas de pression réciproque à 
la flexion et à la torsion. Donc, seules les contraintes supplémentai- 
res Ô6., Ôt,. apparaissent lors du flambage. 

2. Frontière inférieure de la stabilité. On recherchera la charge 
critique inférieure ; dans ce cas il n’y aura pas de décharge au moment 
de la bifurcation. C’est pourquoi dans les zones plastiques | y| > £ 
on aura Ô0. — 0. D'après les équations de la théorie de l’écoule- 
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ment (13.7), on a: 
1 1 = 
Ge.— 00: pour [yI<E; Ôvy: = 7 Ôtys. (75.3) 


Conformément à la deuxième relation, les accroissements de la 
contrainte tangentielle et du cisaillement sont liés par la loi de 


Hooke et le couple de torsion est donc proportionnel à la torsion, 
c.-àa-d. 


Le= Co, (75.4) 


où Co est la rigidité à la torsion d’une bande élastique. 

Ensuite, comme dans les zones plastiques on a 0, = 0, la rigi- 
dité à la flexion latérale est définie par la rigidité du noyau élastique 
|y|l-<<E Les accroissements des déformations axiales Ôe. obéis- 
sent à l'hypothèse des sections planes, c’est pourquoi le moment 
fléchissant L,, au flambage équivaut à 


Ly=B+, B=+ EE Bt. (75.5) 
B, —— Ehb* désigne ici la rigidité à la flexion d’une bande 
ide 
Comparant les formules présentées ci-dessus, on obtient : 
d d d° mp 


Selon les conditions des extrémités articulées, on a: 


u—=0,yÿy—=0 pour :=0et z = |. (75.7) 
Intégrant la première des équations (75.6), on trouve que C5y — 
= —Mu; alors 
d'u M° 
"de 7 BCo 0 


La solution de cette équation, satisfaisant à la condition de nul- 
lité pour z = 0, a la forme (4 est une constante arbitraire) 
Mz 
V BCo ‘ 
De la deuxième condition aux limites on trouve: 
Asin 7e —0 
V/8C 
Par conséquent, outre la forme Ant (triviale) de l'équilibre 
(A = 0), le flambage est possible pour 
MI 


VBCo 


u — Asin 


— 7, 2n, 
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Le moment critique est égal à 
Mer = + V BC. 


e » 17 4 I 
Introduisant le paramètre de la souplesse À = —=— , On peut 
représenter la dernière relation sous la forme 


+ 


ou 


1 pour us+, 


—— 
nr 


VE IPS 2 
V3(4—u) pour +<H<1. 


La frontière de la stabilité sur le plan À, u est montrée sur la 
figure 236. La ligne en pointillé y répond à une bande élastique par- 
faite (£ —1). Le point D, 
AÀ pour lequel u = 2/3, corres- 
pond à l'apparition de la pre- 
mière déformation plastique. 
La charge critique baisse brus- 
quement en présence de défor- 
mations plastiques. 


3. Considérations finales. La 
théorie générale de la stabilité 
d’une flexion de forme plane au-de- 
là de la limite élastique et ses 
applications à différents problèmes 
particuliers sont exposées dans la 
première édition russe de cet ou- 
vrage. Les charges critiques supé- 
ricures y sont également décrites. 

Fic. 236 Les calculs ont montré que les 

CÉRS charges critiques inférieure et supé- 

rieure sont proches l’une de l’autre. 

L'influence de l'écrouissage a fait l’objet d'une étude dans les travaux [1%]. 

L'importance théorique des charges critiques a reçu une bonne confirmation 
dans les études de B.tNeal [178]. 

La stabilité des barres à parois minces aux déformations élasto-plastiques 
a fait l’objet d’une étude dans l’ouvrage [!%] sur la base des équations de la 
théorie de l'écoulement suivant le schéma de la « mise en charge toujours en 
cours » (charge critique inférieure). 


76. STABILITÉ DES PLAQUES COMPRIMÉES 


Le flambage des plaques et enveloppes a été étudié par À. Iliou- 
chine et d’autres auteurs, (cf. [* 28: #]) sur la base de la théorie des 
déformations et la notion classique relative à la perte de stabilité 
pour des forces extérieures invariables. Le flambage s'accompagne 


te 
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alors de l'apparition de domaines de décharge, ce qui complique 
sensiblement l’analyse. La plupart des difficultés subsistent lors- 
que l’on applique la théorie de l'écoulement et le même critère. 

Les mêmes problèmes se résolvent de manière beaucoup plus sim- 
ple si l’on se base sur la théorie de l'écoulement et si l’on recherche 
la charge critique inférieure correspondant au flambage pour la mise 
en charge toujours en cours. Comme nous l'avons déjà noté, l’inter- 
prétation de cette condition peut causer ici des difficultés; cepen- 
dant, nous l’appliquerons ayant en vue que l’on trouve ainsi une 
frontière de la stabilité avec une marge de sécurité plus grande. 
Examinons brièvement sous ce point de vue le problème du flam- 
bage des plaques. 

1. Equations fondamentales (!). Soit une plaque (d’épaisseur k) 
qui se déforme dans son plan (x, y) au-delà de la limite élastique. 
On suppose pour des raisons de simplicité qu'il se réalise dans la 
plaque avant le flambye un état de contrainte homogène (compres- 
sion dans deux directions perpendiculaires) : 


Ox— —P, Oy—= —ÿ; Try = 0. 


Au flambage les contraintes dans la plaque reçoivent des accrois- 
sements infiniment petits 
ÔGx, Ô0y, ÔTry 
(les autres composantes de la contrainte sont négligées comme étant 
secondaires pour la plaque). Partant des équations de la théorie 
de l'écoulement (13.14) pour le cas général du matériau écrouissable, 


on obtient des accroissements infiniment petits correspondants des 
composantes de la déformation: 


6e (80: — 604) — + F (T) ÔT (2p— 0), 
6e, = + (50,— 802) —+ F (T) ÔT (29— p), 


1 
ÔYxy = CT ÔTxy 


(76.1) 


avec 
ee 
= (p°— pq +), 


_ Nr [(2p — 9) 80x + (29— p) 80], 
d 
FT)=-7 _ _— è 


) On supEoe que le lecteur connaît les bases de la théorie de la flexion 
et É a stabilité des plaques élastiques (cf. [%#]). 


25—0653 
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Ici O (7) est le travail de la déformation plastique ; O (T) est 
une fonction caractéristique du matériau donné, qui est indépen- 
dante du type de l’état de contrainte. 

Considérons la traction simple; admettons que la courbe de 
traction a pour équation &, = f (0.), alors l'accroissement du travail 
de la déformation plastique équivaut à 


d'Ap= O2 de? = Ouf" (0x) d0x — + 0x d0s- 


La dérivée f’ (o.) est inverse au module local (tangentiel) £”, donc, 


puisque 4, = ®; £E” est ici le module tangentiel pour la contrainte 
de traction 6, correspondant à l'intensité donnée T7. 

Portant les valeurs de 7, ÔT et F (T) dans les formules (76.1), 
on obtient: 


EGe, = A,:00 x + A:y00 y, | 


EGe, = A,,00, + À y0O y (76.2) 
GYzy — Fe ÔTxy) 
où sont introduites les notations 
Az = À + 0 (2p —q}, 
Axy= —V+0(2p —g) (2q9— p), | (76.3) 
Ayy = 1+0(2q —p}), 
avec 
1 | E 
Or (+ 1) 


6 = O pour le corps élastique et 8 —+ o lorsque l’on passe au 
palier d'écoulement. 

Résolvant les équations (76.2) par rapport aux accroissements 
de la contrainte, on trouve: 


E 
Ô0x = a (AyyŸEx — Axy0ey), 


60y= € (— Andes + ArxÔE,), (76.4) 
Ôtey = GO Y+y, 


où les notations sont 


EE _ 


O= (1 — v?) où, y = À + = 


7 P1+9)6. 
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Par hypothèse la bifurcation se réalise en l’absence des domaines 
de décharge, les formules (76.4) sont donc vérifiées dans toute la 
plaque. 

Conformément à la théorie de Kirchhoff relative à la flexion des 
plaques, les accroissements des déformations au flambage seront 
des fonctions linéaires de la distance à partir de la surface moyenne: 


ÔEx —= € —2ZK4, 
ÔEy — 2 — 2%Ko, (76.5) 
ÔYxy = 2 (19 — ZK4e), 


où €, € et 2e,, sont les accroissements infiniment petits des défor- 
mations de la surface moyenne, et %,, x, x, des variations infini- 
ment petites de ses courbures et de sa torsion. On sait que 


d°w duw 2 


AJ" 0 KG : Kia roy ? 


(76.6) 
où w —= w (x, y) est le fléchissement de la plaque au flambage. 

Les accroissements des contraintes changent évidemment eux 
aussi de façon linéaire suivant l'épaisseur de la plaque. Maintenant 
il est facile de calculer les accroissements des moments de flexion 
ôM,, ÔM, et de torsion ÔM,,: 


SM: | 6022 dr — —— (Awi— Au), 


5M, = | 60,2 dz2— — _ (— Asyti + Asxte), (76.7) 
ÔM y = | ÔtTxyz dz= — D (1 —v) Hyo, | 
où l'intégration est opérée dans les limites de — +à+ +,etD=— 
= est la rigidité de la plaque élastique. 


Projetant sur l’axe des z les forces agissant sur l'élément de la 
plaque dans l'état de flambage, on obtient l'équation d'équilibre 
connue 

LP O0M »y Œ6M y 
+2 ——— Troy +5 — Phm — ghxs = 0. (76.8) 

D'où, à l’aide des formules (76.7) et (76.6), on trouve l’équation 
différentielle du flambage de la plaque (l’épaisseur À dela plaque 
est supposée constante et l'état de contrainte initial homogène): 


Cat 7) diw 
Ayy Es + 2 (oi — VOy — L DE dt dy + 


h 
FL à og + se (2& Ôx? ie dy? ) = = 0. (76.9) 
258 
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Une équation différentielle analogue a été indiquée par C. Pear- 
son [17]. 

6 — 0 pour la plaque élastique, et l'équation du flambage prend 
la forme 


Rk 0? d® 
AAw+ (pe +9 2) = 0. (76.10) 


L'équation (76.9) est apparemment semblable à l'équation de la 
stabilité d’une plaque anisotrope élastique. 

2. Conditions aux limites. Si le bord de la plaque est encastré 
rigidement, on a alors tout le long de celui-ci: 

ow 
w=:0, = 0, 

où n est la direction de la normale au contour. 

Si le bord de la plaque est sur un appui simple, on a le long de 
ce bord: 

w—=0, ÔM, = 0, 


où ÔM, est l'accroissement du moment fléchissant sur le contour. 
Enfin, si le bord de la plaque .(par exemple x — const = a) 
est libre, le moment fléchissant ÔM, et l'effort transversal (!) s’annu- 
lent le long de celui-ci: 
M y 


Mx=0, Net 0. (76.11) 


Soulignons que les conditions aux limites (tout comme l'équa- 
tion différentielle elle-même) sont homogènes. 

3. Méthode énergétique. La détermination de la charge critique 
se réduit ainsi à la recherche des valeurs propres du problème. On 
peut chercher directement les solutions non triviales de l'équation 
différentielle (76.9). Dans la plupart des cas, il vaut mieux cependant 
partir de l'équation énergétique. On peut déduire cette dernière 
en passant de l'équation différentielle à l’énoncé variationnel cor- 
respondant. 

I1 est aisé (identiquement au procédé de S. Timochenko [] 
et de Billard [?]) de déduire directement l'équation énergétique 
en égalant le travail de la déformation de flexion au flambage au 
travail des efforts extérieurs le long des déplacements résultant du 
flambage. 

&. Flambage d’une bande rectangulaire comprimée. Considérons 
le problème du flambage d’une plaque rectangulaire longue, com- 
primée dans un sens (fig. 237). On a ici g = 0, et la plaque étant 


(6) N,, N, sont les efforts tranchants: 
06M.. à OÔM xy Fe OM xy + 96M, 


Var Oz dy *? 0x dy 
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élongée (b © a), on peut supposer qu'il se réalise la forme cylindrique 
de perte de la stabilité, c.-à-d. & = w (x). Les extrémités x = 0 et 
x —= a sont appuyées, c.-à-d. on a le long de celles-ci w = 0, Te = 0. 

L'équation différentielle du 
flambage (76.9) prend la forme 


diw , poih d 


= 0) 


Ayy dr T D dr 


Fig. 237 


La] pression critique, comme on le voit aisément, est égale à 
Ayu 
(OT 


P = Po 


L 


où Do 57 est la pression critique pour une bande élastique. 


Le facteur 
1 E 
Ayy he (5-1) ci 
O4 5—4v 1 / E ss 
Er + (51) 
Avec la diminution du module tangentiel (E’— 0) la charge 


critique baisse de façon monotone jusqu'à la valeur —E po qu'elle 
prend sur le palier d'écoulement. Ainsi, contrairement au cas de la 
barre comprimée, il n’y a pas ici de perte totale de la stabilité 
sur le palier d'écoulement. 

5. Stabilité d’une plaque rectangulaire appuyée, comprimée dans 
un sens (fig. 238). Dans ce cas, g — 0 et les conditions aux limites 
ont la forme: 


pour x=0 et r=a w—=0, 70, 


ow 
pour y—0 et y=b w=0, 3e € 
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On cherche la solution de l'équation différentielle du flambage 
(76.9) sous la forme ordinaire 


_ ._ MIT . ny 
W = Crn SIN —— Sin ——., (76.12) 


OÙ Cmn est une constante arbitraire, m et n des nombres entiers: 
on voit aisément que les conditions aux limites sont satisfaites. 
Portant (76.12) dans l'équation (76.9), on obtient : 


Cmn {x [Au (2) + 2 (0 — vi — Au) (2) +4 (+) ]- 
22 (2) 0. 


La solution recherchée étant non triviale, l'expression figurant 
à l’intérieur des accolades doit être nulle: alors 


p= Ayy (=)°+ 2 (@1 — voi — Axy) (+) + 


n \4 a \2 
+ée(s) (5%) ]: 
Il est facile de voir que w, — vo, — À.,, > 0 et que, en consé- 
quence, tous les termes sont positifs; pour la recherche de p mini- 


mum, il faut poser nr = 1 (c.-à-d. que dans la direction des y il 
y a toujours une demi-onde). On choisit le nombre m en fonction du 


rapport _ et des coefficients de l'équation de manière que p soit 
minimum. 


6. Considérations finales. Comme nous l'avons déjà noté, on partira de 
: énoncé énergétique et on cherchera la charge critique par la méthode de Ritz 
pour considérer He problèmes plus complexes. 

L'image qualitative de la frontière de la stabilité des plaques que l’on 
tire de la théorie exposée est juste; cependant, les valeurs théoriques des char- 

es critiques different parfois sensiblement des résultats expérimentaux. 11 est 

a noter que ces derniers s'accordent mieux avec les résultats des travaux de 
Billard {*] et de Stowell dans lesquels on applique les équations de la théorie 
des déformations et où l’on suppose que seule une déformation plastique se 
produit quand la stabilité disparaît. 

La divergence susmentionnée s'explique probablement par l'influence des 
déviations constatées par rapport à la forme parfaite. 11 est notoire que, même 
pour les plaques et les coques élastiques, la théorie classique de la stabilité 
conduit à des résultats qui s’écartent des données expérimentales. En déforma- 
tions plastiques, l'influence des déplacements finis, changements de géomé- 
trie, deviations du matériau et des conditions aux limites sur la charge critique 
augmente nettement. Pour obtenir des résultats quantitatifs plus satisfaisants, 
l’analyse laborieuse de la déformation des plaques en présence des perturba- 
tions initiales est vraisemblablement inévitable. 

Les publications relatives à la stabilité des plaques et des coques au-delà 
do la limite élastique sont très nombreuses. Nous indiquerons ici les livres de 
A. Volmir et de S. Timochenko et les aperçus [73, %] dans lesquels le lecteur 
trouvera les références nécessaires. 
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Exercices du chapitre X 


1. Calculer le module réduit ÆE, pour une section circulaire. 
2. Déduire l'équation différentielle du flambage (pour la charge critique 
inférieure) 


(1—1)° = 
V3—u(1—1) 
d'une bande console fléchie par une force P appliquée au centre de gravité de la 
section d'extrémité t — 1 (on pose = = It, 


l 
3. Déduire l'équation différentielle du 'flambage (pour la charge critique 
inférieure) 


d*y ï. 
+ Mu 


d'y A—t)t 
TELE ne 0 


d’une bande console fléchie par une charge Q/I, uniformément répartie le long 


de l’axe (ici = ——— où Q est la totalité de la charge). 


2M, 

4. Montrer que, pour la condition d'incompressibilité | v = + , l'équation 
différentielle du flambage d’une plaque, comprimée dans la direction des x, 
prend la forme 


Ayy dw PÈ dv 
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CHAPITRE XI 


PROBLÈMES DYNAMIQUES 


77. PROPAGATION DES ONDES ÉLASTO-PLASTIQUES DANS LES BARRES 


1. Généralités. L'action des charges appliquées brusquement à 
un corps ne se propage pas instantanément, mais se transmet d’un 
point à l’autre par ondulations. 

Jusqu'à tout récemment, les études ne portaient que sur le mou- 
vement des ondes élastiques, c.-à-d. sur la propagation des perturba- 
tions dans le miliuélastique; la théorie dynamique de l'élasti- 
cité a des applications importantes dans la sismologie et la technique. 

Des la fin de la Seconde Guerre Mondiale, un intérêt considérable 
est porté sur les questions de la propagation des perturbations dans 
le milieu élasto-plastique, et ceci pour les raisons sui- 
vantes. Tout chargement de choc plus ou moins intense s’accompa- 
gne de déformation plastique. Le problème de la résistance de diffé- 
rentes machines et constructions, éprouvant des chocs (ou soumises à 
l'effet des explosions), ne peut être étudié que si l’on arrive à com- 
prendre clairement les lois de la propagation des déformations élasto- 
plastiques précédant la rupture. D'autre part, les milieux réels (par 
exemple en sismologie) n’étant jamais tout à fait élastiques, il devient 
indispensable de tenir compte de l'influence des propriétés plasti- 
ques. Finalement, les problèmes dynamiques peuvent acquérir une 
certaine importance dans l'analyse desfprocédés technologiques 
rapides du traitement des métaux. 

Les premiers problèmes relatifs à la propagation des ondes élasto-plastiques 
de compression (de traction) dans une barre furent envisagés par Kh. Rakhma- 
touline [2%], T. Karman et P. Duwez {1%}, et par G. Taylor [?1]. Différentes 
généralisations de ce problème furent étudiées par Kh. Rakhmatouline [24], 


G. Chapiro [134], V. Sokolovski, etc. Des renvois détaillés peuvent être trouvés 
dans les livres [31,24,50] et dans les aperçus [6,70,74] : 


2. Hypothèses principales. Considérons le problème relatif à la 
propagation des ondes dans une barre prismatique longue dont l’axe 
se confond avec l’axe des x. Dans nos raisonnements, nous parti- 
rons des hypothèses principales suivantes. 

1) Lorsque la barre se déforme, ses sections transversales restent 
planes et normales à l’axe des x. 
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2) Les déformations sont petites, par conséquent, on peut négliger 
les variations des dimensions de la barre. 

3) On peut négliger les forces d'inertie correspondant au mou- 
vement des particules de la barre dans les directions transversales 
(par suite du rétrécissement ou de l'élargissement de la section). 

4) On peut négliger l’influence de la vitesse de déformation sur 
la courbe du rapport entre la contrainte ©, et la déformation €.. 

Le problème envisagé dans le présent paragraphe étant un pro- 
blème unidimensionnel, nous 
conviendrons d'écrire respective- 
ment Oo, &, u, v au lieu de o,, €., 
Us. 

L'allongement relatif e et la 
contrainte © sont répartis uni- 
formément sur la section. Jusqu'à 
la limite élastique le matériau 
obéit à la loi de Hooke 


o = Ee pour |e| < &o, (77.1) 


où Æ est le module d’Young, 
et Co», € correspondent à la li- 
mite élastique (fig. 239, a). Nous 6) 

supposons que la courbe de com- | 


| ‘ ( 72 £ 
pression est analogue à la courbe Pme de 
de traction. La décharge se fait nr 0 
suivant une droite. En accord | 
avec les résultats expérimentaux, Fig. 239 


nous supposons que la branche 

de chargement (pour o = 0) a sa concavité dirigée vers le bas, 
l'angle de pente de la tangente étant une fonction décroissante 
de la déformation: 


0<T<E pour |e|>> €. 


Dans les problèmes dynamiques, les vitesses de déformation 
sont grandes et peuvent exercer une influence notable sur la courbe 
de déformation. La relation adoptée o = © (e) entre la contrainte 
et la déformation n’est donc que la première approximation, et elle 
se rapporte à une certaine vitesse de déformation moyenne dans 
l'intervalle donné. Il convient d'envisager le modèle élasto-visco- 
plastique du milieu pour tenir compte de l'influence de la vitesse 
de déformation (cf. chapitre XII). 

3. Equation du mouvement. Des équations différentielles de 
mouvement du milieu continu (4.1) on tire: 

el du 
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La densité p Æ const par suite de la petitesse de la déformation. 
Etant donné que 

09 __ do de _ Ou 

Ôôz de 0x * Ôôr 6x? 


on obtient: 
°u 2 Ou _ 
Se = (77.3) 
où la grandeur 
p.100 
— ne 


est appelée vitesse locale de propagation des perturbations (« vitesse 
locale du son »). 

Dans le domaine élastique, la vitesse de propagation est cons- 
tante 


Dans le domaine plastique, la vitesse de propagation diminue 
avec la croissance de la déformation (fig. 239, b). 

Jl est commode de remplacer l’équation du second ordre (77.3) 
par un système de deux équations différentielles du premier ordre 


dv > dE de __ dv 
mg À UE. 
pour les fonctions &, v, où v est la vitesse des particules. Il est facile 
de s’assurer que ce système est du type hyperbolique (cf. Appendice). 

Soient des fonctions v et e définies le long d’une ligne Z quelcon- 
que. Ajoutant, comme toujours, les relations 


de dE 
de=-" dt+d2, 

dv ôv 
dv=-di+ dr 


on obtient le long de L un système de quatre équations algébriques 
[de de dv ov 


linéaires par rapport aux dérivées premières =, =, =, = 


et l’on trouve: 


où A est le déterminant du système, et AÀ,, ..., A, les numérateurs 
appropriés. Il est aisé de voir que 


A = dr? — a?df. 


La 

=i 

. 
(er 
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Si L est une ligne caractéristique. le long de cette ligne les dérivées 
sont indéterminées, c.-à-d. A—=0, A, = A, = A; = A, = 0. 
Par conséquent, 


dr + a dt = 0. 


Les conditions de nullité des numérateurs conduisent mainte- 
nant aux relations 


a de + dv = 0. 
Introduisons la fonction 


q (€) = | a (E) de. (77.5) 
0 


On a alors: 
d [v +  (e)]l = 0. 


Ainsi, le système d'équations différentielles envisagé a deux fa- 
milles différentes de caractéristiques réelles : 


ah np —. 

vu — p(e) = const = Ë, PE) 
dr +adt =0, 

uv + p(e) = const sh (17.7) 


c.-à-d. qu'il se rapporte au type hyperbolique. La grandeur a est 
la vitesse de propagation des perturbations. 

La solution du système (77.4), possédant dans un domaine x, t 
quelconque des dérivées premières continues, sera appelée par 
convention onde. Les relations (77.6) se rapportent à l'onde directe 
(qui se propage dans la direction des x positifs) et les relations (77.7). 
à l'onde inverse. 

Le point de séparation de deux ondes, se déplaçant avec le temps 
le long de la barre, est appelé front. Il sera représenté sous forme 
d’une ligne quelconque sur le plan x, t. 

Le front présentera une faible discontinuité si les grandeurs &, 
v sont continues et leurs dérivées premières sont discontinues. 

Le front présentera une forte discontinuité si les fonctions e, v 
elles-mêmes sont discontinues. On appelle de telles ondes ondes 
discontinues ou ondes de choc. 

Les premières relations de (77.6) et (77.7) définissent les lois de 
propagation des perturbations, les secondes relient les vitesses et 
les déformations des particules sur les caractéristiques. 

4. Chargement de choc d’une barre semi-infinie. Considérons 
une barre semi-infinie x > 0 se trouvant dans l’état de repos pour 
t — 0. Soient des perturbations quelconques appliquées à l’extré- 
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mité x = 0 de la barre pour t => 0, et qui peuvent être de type dif- 
férent. Par exemple, on peut définir sur l'extrémité x = 0 de la 
barre la vitesse 

vu = V (ti) 
ou la contrainte 

oO = © (t). 


Si un corps de masse m et de vitesse initiale v, heurte la barre à 
son extrémité, on a alors: 


mT = 08 pour z=0, 

t 

où S est l'aire de la section de la barre, 
avec v = vo pour t{ — (. 

Le chargement de choc présente de l’inté- 
rêt lorsqu'une contrainte finie quelconque ©, 
ou, ce qui revient au même, une défor- 

Fig. 240 mation quelconque e&, est brusquement 
appliquée à l'extrémité x = 0 de la barre. 

Nous nous bornerons à envisager le problème essentiel suivant: 
au moment { = 0, une traction o, est communiquée à l'extrémité 
de la barre et cette traction est maintenue constante (fig. 240) pen- 
dant un certain intervalle de temps 0 < {<< t,. La charge est tota- 
lement enlevée au moment t = t#,. Ainsi, les conditions initiales 
et les conditions aux limites ont la forme 


pour é—0 u(xz,t)=0 (x >0), 
ou 
DE — 0 (zx > 0), 
pour z—0 o—const-0, (OLE< it) 
O = 0 (>> ta). 


5. Propagation de l’onde élastique. Lorsque 6, < © les défor- 
mations dans la barre seront élastiques, la vitesse de l’onde est alors 
constante (a — a,) et l'équation (77.3) passe à l'équation des ondes 
classique. Sa solution sous la forme de d’Alembert se présente comme 
suit : 


u = f (zx — aot) + Ÿ (x + ot), 


où f, w sont des fonctions arbitraires, déterminées par des données 
initiales et aux limites. Dans le plan x, t les caractéristiques 


zx — agt = Const, zx + at — const 


représentent des familles de droites parallèles. 
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Quand un choc se produit, le long de la barre commence à se 
propager une onde directe 


u = f (x — &ot). 


e À a Â 
Mais lorsque x = 0, on a 2 = f" (—aot) = E,, où e, — + Ve 


Il en découle que f (6) = e,6 + C, c.-à-d. 
u = €, (x — &t) + C. 


Etant donné que le déplacement est continu sur le front de l’onde, 
on a alors u = O0 pour x = at, c.-à-d. C = 0, et la solution sera: 


u = €, (T7 — &t). 


Nous avons l’image suivante dans le plan x, t (fig. 241, a). Au- 
dessous du front x = a,çt se trouve un domaine de repos; sur le 


 L} dé 


Fig. 241 


front la discontinuité affecte la déformation e., la contrainte © et la 
vitesse des particules v. Au moment f’ fixé, la distribution des défor- 
mations, des vitesses vet des déplacements u est montrée sur la figure 
241. b; les particules de la barre, se trouvant au repos avant l’arrivée 
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du front de l'onde. acquièrent une vitesse constante —e,a (de sens 
inverse au mouvement de l'onde) après le passage de celui-ci. Le 
déplacement accroît linéairement avec l'éloignement du front. 

Au moment { = {,, l'extrémité de la barre se décharge (choc 
de décharge) ; le front de l’onde de décharge se propage vers la droite 
à la vitesse a,, laissant après son passage l’état de repos € — 0, 
oO = 0, uv —0,u — const = u.. 

La déformation de la barre au moment {” >> 1f, est montrée sur 
la figure 241, c. L'image du changement de l’état avec le temps 
en un point quelconque x — x’ est représentée sur la figure 241, da. 

6. Transformation des équations. ondes simples. Examinons main- 
tenant la propagation des ondes élasto-plastiques. Lorsque ©, > 64. 
la vitesse de l’onde est variable, la déformation plus grande se pro- 
pageant avec une vitesse plus petite; l’onde « s’évanouit » avec 
le temps. 

Le système d'équations différentielles non linéaires (77.4) 
est réductible et se transforme de manière analogue aux équations 
du problème plan (cf. paragraphe 33). 

Prenant £, n pour des fonctions nouvelles, on obtient : 


(14 Ôë =: : er mp 

am te 0, * a" MES) 
Ce système est linéarisé par inversion des variables ; lorsque le 

jacobien est différent de zéro 


A (, n)= D(r,t) dr ôÔt  ôt ôr #0, 
on trouve aisément le système canonique: 


LP 0; + +a=0. (77.9) 

Le système canonique n’est pas équivalent aux équations initia- 
les (77.8) du fait que. à l’inversion des variables, se perdent les 
solutions pour lesquelles A (£, n) — 0. Ces solutions, jouant un 
rôle important, peuvent être trouvées directement. À l'aide de 
(77.8) on obtient: 


0Ë On _._2 Œ Ôn _ 
AG, n)=20 er = 0, 


d’où il résulte que les solutions perdues ont la forme: 

1) & = const — £,, n = const = np, 

2) n = const = Mo, 

3) £ = const = E,. 

Dans le premier cas, il découle de (77.8) que v — const, e = const, 
c.-à-d. que l’on aura un état de déformation constante et de vitesse 
constante (état de repos en particulier). 
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Dans le second cas, une des équations (77.8) est satisfaite. car 
n = 0 et l’autre, après le changement E — n, — 2 (e). prend 
la forme 


de de 
a To 9. 
Les équations différentielles des caractéristiques 


ont des intégrales évidentes 
e=Cy r—at=0C., 
où C, et C, sont des constantes arbitraires. La solution du système 
d'équations initial est 
n=p(e) +vu=n. z—at— ®(e), 


où © est une fonction arbitraire. Donc, les caractéristiques sont 
rectilignes, et la déformation, la contrainte et la vitesse des parti- 
cules sont constantes le long de chacune d’entre 
elles. 

L'onde centrée pour laquelle les caractéristi- 
ques droites sont issues d’un centre O quelcon- 
que (fig. 242) est un cas particulier important. 

Le troisième cas (E = const) est analogue au 
second à cette différence près que l'onde se dé- 
place ici dans le sens inverse. 

Les solutions exposées sont appelées ondes | 
simples et sont représentées sur le plan Ë, n par Fig. 242 
des points (pour le domaine des valeurs constan- 
tes) ou par des segments de droite. Tout comme dans le cas de la 
déformation plane (paragraphe 33), on établit facilement le théo- 
rème important: l'onde simple est toujours contiguë au domaine des 
valeurs constantes (en particulier, au domaine de repos). 

7. Propagation de l’onde de chargement élasto-plastique. Lorsqu'un 
choc est appliqué à l’extrémité de la barre, une onde simple de 
traction v + œ (e) — n, Commencera à se propager dans la barre; 
un état de repos étant en aval de l’onde, on a donc n, = 0 et 


v + (e) = 0. 

Les diverses déformations se propageront à des vitesses diffé- 
rentes : les déformations élastiques à une vitesse maximale a, et les 
déformations au-delà de la limite élastique, à des vitesses plus peti- 
tes. Sur le front de l’onde x — a,t = 0 (fig. 243, a), la déformation 
subit un saut de zéro à &, et la vitesse des particules, de zéro à  — 
= —® (8) — —4@0e. Aussitôt après vient l’onde centrée de traction 


v+@p(e) =0, zx—at—0, 
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qui est caractérisée sur le plan x, £ par un faisceau de caractéristiques 
droites, issues de l’origine des coordonnées, et qui est appelée par- 
fois onde de Riemann. La vitesse de propagation de la déformation 
est constante le long de chaque rayon ; cette vitesse diminue évidem- 
ment lorsque l’on passe aux caractéristiques de pente plus accusée. 


Fig. 243 


Dès que la déformation maximale &e, est atteinte, l'état est fixé 
et une perturbation constante €, se propage plus loin à partir de 
l'extrémité de la barre à une vitesse minimale a (e, ). 

Si l’on observe l’état en un point fixe z = x’ “fig. 243, c), on a 


pen un état de repos pour { << . ; le front de l’onde arrive au moment 


t — —; ]a déformation e, la contrainte © et la vitesse v subissent 
le saut décrit précédemment ; ensuite, la déformation prestique appa- 
raît et croît progressivement dans l'intervalle de temps - — — t< 


< cette dernière atteint sa valeur maximale au ee dt — 


ei 


= 3{) Pour ne plus changer ensuite. La distribution des déforma- 


tions et des déplacements le long de la barre en un moment £” quel- 
conque est montrée sur la figure 243, b. 
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Nous ferons deux remarques pour conclure. Primo, l’image décri- 
te de la déformation n'est vraie que jusqu’au moment où commence à 
se manifester la décharge ; secundo, on a étudié ici la propagation de 
l'onde de traction; pour un choc de compression, les signes de la 
déformation e. de la vitesse v et du déplacement x seront inversés. 

8. Onde de décharge. Au moment { — !,, une nouvelle onde dite 
onde de décharge commence à se propager dans la direction des zx 
positifs. 

Dans le domaine de décharge, les différences des contraintes et 
des déformations sont liées par la loi de Hooke 


| OC — Om = E (E — Em), (77.10) 


OÙ Om» Em Sont les valeurs de la contrainte et de la déformation, 
atteintes dans la section donnée de la barre vers le moment du début 
de la décharge (fig. 239, a); ces grandeurs sont les fonctions incon- 
nues de zx. Portant (77.10) 


dans l’équation du mouve- é 


15, 
ment (77.2), on obtient: …: Es 
À 1 + Zz 
= 7 2 
re = Goes + Ÿ(x), I 
où 


la l 
U. | 
| 
l 


— 7 
est inconnue. 
Il importe de construire | Fig. 244 
pour cette équation une so- 
lution telle qu’elle s'accorde avec la solution de l'équation diffé- 
rentielle du chargement (77.3); la frontière de séparation des solu- 
tions n’est pas connue d'avance. Nous passerons sans nous arrêter 
sur ce problème aux limites particulier (cf. [2]) car on n’en a pas 
besoin pour le cas simple envisagé de la décharge de choc. 
Montrons que l'onde de décharge se déplace à la vitesse de l'onde 
élastique a. Considérons les conditions cinématique et dynamique 
de compatibilité sur le front de l’onde de décharge. Au passage du 
front la contrainte et la déformation subissent des discontinuités 


+ — 6_ = (ol. 
ex — Ee_ — [el], 


Où 6, €+, 6_. e_ sont les valeurs de ©, & en aval et en amont du 
front (fig. 244) qui se déplace à une vitesse g quelconque. Conformé- 
ment à la loi de Hooke 

[ol = E [el. (77.11) 


26—06353 
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La condition de continuité du déplacement (condition de compa- 
tibilité cinématique) doit être vérifiée sur le front de l’onde. Considé- 
rons l'élément d’une barre de longueur Az (avant le passage de 
l'onde de décharge) ; la longueur de cet élément après le passage du 
front sera: 


Az = Az— (e,— e_) Az. 
D'autre part (= est le temps que met l'onde à parcourirflesegment 
Ar), 


axz=Az+(v,;—v 


Les discontinuités de la déformation et de la vitesse des particules 
de la barre sont donc liées par la relation 


— [v] = g [el. (77.12) 


Ensuite, la variation du mouvement de l'élément Az lors du 
passage de l’onde de décharge doit obéir aux lois de la dynamique 
(condition de compatibilité dynamique); suivant le théorème sur la 
quantité de mouvement: 


— pAz [v] = [0] + (77.13) 


Eliminant de cette relation les discontinuités [vl, [ol à l’aide de 
(77.11), (77.12), on trouve que l'onde de décharge se propage à la 
vitesse de l’onde élastique : 


8= VE = 80 


Noterons que la théorie générale des conditions de com atibilité cinéma- 
SE et dynamiques et ses applications à la propagation des ondes dans les 
eu x tique. et plastique sont exposées dans le livre de T. Thomas [‘1]. 


"9. Déformation résiduelle. La déformation résiduelle est cal- 
culée sur la base de la relation (77.11); la charge étant totalement 
enlevée, on a o_- — 0. Mais alors la déformation résiduelle est égale à 


C 
E. = ER. 


Le front de l’onde de décharge, qui se déplace à la vitesse maxi- 
male a,, devance les ondes simples; les plus lentes de ces ondes 
étant associées aux déformations plastiques maximales, la valeur 
de la déformation résiduelle diminue en amont du front au fur et à 
mesure de la propagation de l’onde de décharge le long de la barre. 

Dans le plan x, t, cette image se présente comme suit (fig. 245). 
La distance entre le front de charge et celui de décharge, qui se 
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déplacent à une vitesse constante a,, est constante (fig. 245, a). 
Les ondes simples (éventail sur la figure 245) « s’atténuent » de’plus 
en plus avec le temps et, par suite, il y a de moins en moins de défor- 
mations plastiques sur le segment entre les fronts. Ainsi, la défor- 
mation résiduelle tend vers zéro au fur et à mesure que l’on s'éloigne 
de l’extrémité de la barre (fig. 245, c). 

Les conclusions théoriques sont confirmées de manière satis- 
faisante par les résultats expérimentaux [21 50, 6, 30, %4] Remarquons 


PS mmghnm — fl—— — om mm ue 


u-0;v=: 0; Es0 


LT 


16, . 
eHllme ‘‘ : 


Fig. 245 Fig. 246 


que la supposition sur la petitesse des déformations n’est pas essen- 
tielle. Les calculs relatifs à la géométrie de la barre déformée au 
choc concordent bien avec les résultats expérimentaux (fig. 246). 


78. SCHÉMA D'UN CORPS RIGIDE-PLASTIQUE 
DANS LES PROBLÈMES DYNAMIQUES. 
QUELQUES THÉORÊMES ÉNERGÉTIQUES 


1. Sur le schéma du corps rigide-plastique dans les problèmes 
dynamiques. S'il est admissible de négliger l’influence de la vitesse 
de déformation, la relation entre la contrainte et la déformation 
peut être représentée conventionnellement par la courbe 0o-e, 
montrée sur la figure 247, a; le segment initial linéaire est élastique. 
Lorsque les déformations plastiques sont considérables, on peut 
négliger les déformations élastiques, c.-à-d. comme pour les pro- 
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blèmes de la statique, partir du schéma du corps rigide-plastique. 
On vient alors à la courbe montrée sur la figure 247, b. Si l’écrouis- 
sage est négligeable, il est rationnel de partir du schéma du corps 
rigide-plastique parfait (fig. 247, c). 

Le fait de négliger les déformations élastiques simplifie notable- 
ment la solution et permet d'obtenir des résultats simples dans une 
série de problèmes dynamiques. 

Le schéma rigide-plastique est valable si le travail plastique est 
sensiblement plus grand (disons d'un ordre de grandeur) que l'énergie 
élastique. Cette condition découle des solutions de certains problèmes 


le] S 
5, 
€ € 
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Fig. 247 


dynamiques élasto-plastiques. Il va de soi qu’une estimation rigou- 
reuse du travail plastique et de l’énergie élastique sur la base des 
données initiales du problème est pratiquement impossible. Cepen- 
dant, les particularités du problème envisagé permettent d'habitude 
de voir s’il est possible de négliger la déformation élastique. Par 
exemple, si l’on a besoin de déterminer les changements plastiques 
considérables de la géométrie du corps résultant d'un choc, on peut 
généralement exclure les déformations élastiques de l'examen. Un 
exemple d'un autre type est le problème relatif à une forte explo- 
sion (sphérique) dans un milieu élasto-plastique; bien qu'ici le 
travail plastique puisse dépasser de beaucoup l'énergie élastique, 
on doit néanmoins tenir compte des déformations élastiques s’il 
y a licu de connaître l'intensité des ondes élastiques obtenues à 
l'explosion. 

Le schéma rigide-plastique est devenu d’une application courante 
dans les problèmes relatifs à l’effet de la charge impulsive sur les 
poutres, plaques circulaires, coques qui sont d’un intérêt pratique 
considérable. Ainsi, la poutre reste rigide tant que le moment flé- 
chissant M n'a pas atteint la valeur limite A7,. Par la suite, des 
articulations plastiques (ou zones plastiques), dans lesquelles 
[M] = const — M, (fig. 248), se forment dans la poutre. Etudiant 
le mouvement des portions rigides et plastiques de la poutre, compte 
tenu des conditions à leurs frontières, on peut déterminer les défor- 
mations résiduelles de la poutre et la durée de la déformation. La 
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simplicité relative des équations du mouvement de la poutre rigide- 
plastique permet de déterminer les petits fléchissements aussi bien 
que les fléchissements importants de celle-ci. 

Cependant. il ne faut pas oublier que l'application du schéma 
rigide-plastique dans les problèmes dynamiques ne conduit en géné- 
ral qu'à une bonne concordance qualitative 
avec les résultats expérimentaux pour les M 
déplacements; pour ce qui est des diver- 
gences quantitatives, elles peuvent être #4 
considérables. 

Les premières études relatives à l'application 
du schéma rigide-plastique dans les problèmes 0 Courbure 
dynamiques sont dues à A. Gvozdev (1943) et 
G. Taylor (1946). Le développement intense de 
cette direction commença un peu plus tard apres 
la publication des travaux de E. Lec et P. Symonds 
(1952), W. Prager et Il. Hopkins (1954) et d’autres 


auteurs sur la dynamique des poutres et plaques MI=M, 
rigides-plastiques (cf. [61.135,161,185]), 


éorè Sr ats Fig. 24 
2. Quelques théorèmes énergétiques. Dans ig. 248 


la dynamique du corps rigide-plastique, on 

n’a pas encore trouvé des théorèmes assez généraux qui permet- 
traient d'obtenir des estimations efficaces pour les solutions (de 
façon analogue aux théorèmes relatifs à la charge limite, chapitre 
VIIT). Quelques théorèmes simples de caractère particulier ont 
été récemment établis par J. Martin [11]. 

Soient, au moment initial { — 0, cv? les vitesses connues des 
points du corps rigide-plastique envisagé: lorsque { > 0, seront 
nulles sur la surface du corps soit les forces de surface X,,;, soit les 
vitesses v,. La configuration du corps est supposée peu variable à 
la déformation ; les forces massiques ne sont pas considérées pour 
des raisons de simplicité. 

Pour les hypothèses avancées. on connaît l'énergie cinétique 
initiale du corps, qui lors du mouvement ultérieur est totalement 
dépensée pour la déformation plastique de ce corps étant donné 
que les forces extérieures ne produisent aucun travail pour { > 0. 


Il est naturel que le mouvement cesse à un certain moment ?{ — é. 
Théorème 1. Le temps de la déformation t a une frontière 
inférieure 
: \ prtv: dV 
“  o*z:;dV 


Si 


(78.1) 


où p est la densité du corps, v; le champ de vitesses cinématiquement 
admissible indépendant du temps, 6*; sont les contraintes, détermi- 

e , « e. » . , e = e 
nées d’après les vitesses de déformation E;; conformément à la loi 
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associative de l'écoulement plastique (cf. paragraphe 16) 


"of - 
“aogge 20 | 
où f (o;;) — K = 0 est l'équation de la surface d'écoulement. 
Désignons par D” la puissance de la déformation plastique ciné- 
matiquement possible, qui figure dans le dénominateur du second 
membre de (78.1). 
Démonstration. Conformément à l'équation générale 
de la mécanique, on a (le point désigne la dérivée par rapport au 
temps) : 


Eij= 


[ (pvp viav = (oui, 


où O;ij; D sont les contraintes et les accélérations réelles. En vertu 
du principe local du maximum (of; — o;;) &i; > O (cf. paragra- 
phes 64, 65), donc 


f'ogiav< |otti;ar =D. 
Ainsi, 
| (— pos) vi dV D”. 


Intégrant cette inégalité par rapport au temps de { =0àt = #, 
on trouve: 


[ — f'ovivi dV T<D. 
Tenant compte des valeurs initiales de v; et supposant ,|, = — 0, 
on aboutit à l'inégalité (78.1). 


Théorème 2. Pour les déplacements superficiels u, durant 
le temps de la déformation est valable l'estimation supérieure 


| Xi dS | + put a, (78.2) 


où Xn: sont des efforts indépendants du temps et correspondant à 
l’état de contrainte d'écoulement statiquement possible oi; (cf. 
paragraphe 64,5), c.-à-d. f (oi;) — K < 0. 

Démonstration. Conformément à l'équation générale 
de la mécanique, on a: 


| (— Pv:) vi dV = | OijÈi; dV. 
Suivant le principe local du maximum 


J'ouuav> | oiti;av. 
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Mais en vertu de (64.6) 
{ dE dV = | Xi dS. 


Par conséquent. 


d a , 
or | Svidv>\ XAaiv: dS. 
Intégrant cette inégalité par rapport au temps de { — Oùàt—=t 
et tenant compte du fait que u; — Oet v, = v4 pour t = 0, et = 
= u;,v; = 0 pour t = t, on aboutit à l'inégalité recherchée. 


On peut sans peine énoncer les théorèmes cités en termes de for- 
ces et déplacements généralisés, ce qui est commode pour la consi- 
dération des barres, pla- 
ques et enveloppes. 

La comparaison des esti- 
mations obtenues d’après 
les théorèmes de Martin et 
de quelques résultats précis 
montre que le temps de la 


déformation t est défini 
avec une petite erreur; 
quant à l'estimation des 
déplacements, elle est sen- Fig. 249 

siblement majorée. 

Le point le plus faible des théorèmes démontrés est l'hypothèse 
de la petitesse des changements de la forme du corps, qui s'accorde 
mal avec les conditions d'’applicabilité du schéma du corps rigide- 
plastique dans les problèmes dynamiques. 

3. Exemple. Soit une poutre simplement appuyée (fig. 249, a) 
qui, au moment £ = 0, subit l’action d’une charge impulsive commu- 
niquant à toutes les sections de la poutre une vitesse initiale cons- 
tante v,. Prenons comme champ cinématiquement admissible de 
vitesse indépendant du temps la distribution triangulaire montrée 
sur la figure 249, b. On a alors une articulation plastique au milieu 
de la poutre dont chaque moitié pivote comme un solide par rapport à 
l'appui à la vitesse angulaire w. Ce qui donne alors v’ — wx, et 
D' — 2M,w. Il est aisé de voir que 


| "puivi dV = 2 | "MOT dr = mvol?0, 
où m est la masse d’une unité de longueur de Ja poutre. Conformé- 
ment à l'inégalité (78.1), on obtient : 


mLvol° 


> (78.3) 
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ce qui coïncide avec la valeur exacte trouvée par P. Symonds. Cal- 
culons ensuite le second membre de l'inégalité (78.2) 


l 
_ pu dV = 2 | + dr = mlv:. 
0 


Prenons comme charge statiquement possible l'effort concentré 
P” appliqué au milieu de la poutre et correspondant à son état limite, 


c.-à-d. P" — TM. Il résule alors de (78.2) l'estimation pour la 


flèche # au milieu de la poutre 


(78.4) 


Cette estimation est une fois et demie supérieure à la valeur 
précise. 


4. Considérations finales. Les théorèmes exposés ont été étendus par 
J. Martin aux corps présentant un écrouissage et une viscosité. 

Dans l'étude de V. Tamouj [#1] récemment publiée, il est montré que 
les accélérations réelles minimisent une certaine fonctionnelle. Ce principe 
peut être appliqué en particulier pour obtenir des solutions approchées: cf. 
également [1%3]. 


79. CHOC LONGITUDINAL 
D'UNE BARRE RIGIDE-PLASTIQUE 
CONTRE UN OBSTACLE FIXE 


Considérons, à la suite de Taylor [#1], le problème relatif au 
choc normal d’une barre cylindrique (de longueur initiale /,), se 
déplaçant à la vitesse initiale v,, contre 
un obstacle indéformable fixe. Soit la 
courbe conventionnelle connue de la 
compression statique uniaxiale d'un cy- 
lindre o — 6 (€), où ©, € sont la con- 
trainte et la déformation rapportées res- 
pectivement à l'aire initiale F, et à la 
longueur initiale 2, (fig. 247, a); négli- 
geant Îles déformations élastiques. on 
obtient la courbe montrée sur la figure 
247, b; l'écoulement plastique commence 

Fig. 250 alors pour la valeur o — 6, («limite 
d'écoulement »). 

Supposons que le front d’onde de la déformation plastique se 
propage à partir de l’obstacle fixe à la vitesse g en laissant en amont 
un matériau en repos; à droite du front le matériau est rigide et se 
déplace comme un solide (fig. 250) à une vitesse décroissante v. 
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L’aire de la section transversale et la contrainte changent par saut 
sur le front : on a F, et ©. en aval du front (car le matériau devient 
y devient presque plastique), et F et o en amont. 

Il découle de l'équation d’incompressibilité que 


gF = (v + g) Fo. (79.1) 


La déformation en amont du front peut être évaluée comme suit : 
en une unité de temps une colonne de la partie non déformée de 
longueur v + g se transforme en une colonne du matériau déformé 
de longueur g. La déformation relative de la compression sera alors 


pe (19.2) 


Soit k la longueur de la partie non déformée de l’éprouvette au 
moment {; il est évident que 


dh = « 


Lorsque le front de l'onde passe par l'élément de la barre dr — 
— —dt (v + g), la vitesse de cette dernière s’annule. D'après Île 
théorème de la quantité de mouvement 


pF, (© + g) dtev — F, (0 — 6) dt, 
où p est la densité supposée invariable; de la sorte 
p (vu + g)v = 6 — 68. (79.4) 


Etablissons l'équation du mouvement de la partie non déformée 
de la barre; cette partie ayant une longueur variable À et. par 
conséquent, une masse variable, il convient d'ajouter dans le 
second membre de l'équation 


Ph Fo + = P 


la force de réaction de la masse séparée aux forces appliquées. Mais 
le matériau de la barre devenant presque plastique en aval du front 
de l’onde, on peut donc considérer que la « force sommaire» P 
atteint la valeur — 6.F,. Ainsi, l’équation du mouvement de la 
partie non déformée de la barre a la forme 


ph = — 04. (79.5) 
Il résulte de (79.2) et (79.3): 
dt= —*# dh, 
U 
et l’on obtient de (79.5) en multipliant par v: 
+ d'(pu®) = csed (Ink). 
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Mais. en vertu de (79.2) et (79.4), on a: 


pu? = e (0 — ©). (79.6) 
Donc. 


d[e(o—0o,)] = 20.ed (In). 
D'où, pour les conditions initiales 


h=l,, v—vy, Ee — 8) pour t = 0, 
on obtient : 


M= e 


k j a[e(a—1) ] 


La valeur de e, est déterminée à partir de (79.6): 


PUS = 80 (00 — Os), Co = O (£0). 


La courbe © = © (£) étant connue, l'équation (79.7) définit 
alors la déformation résiduelle £& en fonction de la longueur k. 

Conformément à (79.6), la vitesse v est trouvée comme une fonc- 
tion de het, d’après la relation (79.2), on trouve la vitesse du front 
de l’onde plastique g comme une fonction de k. Finalement, la 
dépendance du temps est déterminée d’après l'équation (79.3). 
Calculée de la sorte la configuration de la barre déformée au choc 
s'accorde bien avec les résultats expérimentaux (fig. 246) et avec 
les calculs effectués suivant une théorie plus exacte qui tient compte 
de l’élasticité du matériau. 


80. FLEXION D'UNE POUTRE RIGIDE-PLASTIQUE 
SOUS L'ACTION D'UNE CHARGE IMPULSIVE 


1. Sur le schéma d’une poutre rigide-plastique. La poutre reste 
rigide tant que le moment fléchissant M n’atteint pas sa valeur limi- 
te M,. Des articulations plastiques fixes (stationnaires) ou mobiles 
(non stationnaires) (fig. 251, b) ou, enfin, des zones plastiques 
(fig. 251, c) peuvent alors prendre naissance. On aura, entre les 
articulations et les zones plastiques, des segments rigides pour 
lesquels | M|<< M,. Au cours du mouvement, la position des arti- 
culations et des zones plastiques est généralement sujette à des 
variations. Des charges dynamiques intenses conduisent souvent 
aux déformations considérables de la poutre. Il est naturel que les 
efforts longitudinaux qui peuvent apparaître en l'absence de dépla- 
cements des appuis, revêtent une importance particulière. Ci-après 


nous considérons les problèmes simples dans lesquels les efforts 
axiaux sont absents. 
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Le schéma rigide-plastique conduit dans les problèmes dynami- 
ques à des résultats satisfaisants si le travail plastique dépasse 
sensiblement (disons d'un ordre de grandeur) l'énergie élastique 


maximale de la poutre où J est le moment d'inertie de la 


Ml 
2EJ ? 
section transversale, / la longueur de la poutre. Cette condition est 
vérifiée d'habitude pour des flexions 
plastiques sensibles de la poutre. | | 

2. Conditions de compatibilité ciné- NE 
matique. Dirigeons l’axe des x suivant | 
l'axe de la poutre et soit Z la lon- LL êl 
evueur (ou demi-longueur) de la poutre. | 
Introduisons les notations suivantes: >, 


0'= =, O = b, w sont respective- a LE ô) 
ment l'angle de pente de la tangente L 


Q) 


à l’axe de la poutre, la vitesse angu- 71 MI=Me 
laire et l'accélération angulaire ; v — | 

e . à . C) 
— u, v sont respectivement la vitesse | 
du fléchissement et son accélération. | | J#k 


Désignons ensuite par El la distance 
entre l’extrémité gauche de la poutre 
et l'articulation plastique (fig. 251, a) Fig. 251 
ou entre cette extrémité et la zone 


plastique (fig. 251, b); désignons par g — LE la vitesse à laquelle 
se déplace l’articulation (ou à laquelle se propage la zone plastique). 
Nous conviendrons de marquer par l'indice — les valeurs situées à 
gauche de l'articulation (à gauche de la frontière de la zone plasti- 
que) et par l’indice + les valeurs situées à droite. 

Les conditions de compatibilité cinématique doivent être véri- 
fiées sur l'articulation (sur la frontière) x = LE. Ce sera avant tout 
la condition évidente de continuité du fléchissement : 


U_- = U4. (80.1) 
La dérivation de cette relation par rapport au temps donne: 
Qu, Ou. dr _ Ou, | Ou, dr! 
ôt 0x dt ôt ôxz dt 
ou 
v. — v4 = —g (0_ — 6;). 


Ici le second membre est nul. En effet, on a g — 0 pour une arti- 
culation plastique immobile; si celle-ci se déplace à une vitesse 
finie, les sections voisines ne parviennent pas à tourner d’un angle 
fini durant l'instant que met l'articulation à franchir la section 
mentionnée. Ainsi donc, 


V_ = V4. (80.2) 


412 PROBLÈMES DYNAMIQUES [CH. XI 


Procédant maintenant à la dérivation de cette relation par rap- 
port au temps. on obtient: 


V_— V0, = — g(w_— 0), (80.3) 


c.-à-d. que la discontinuité de l'accélération du fléchissement est 
proportionnelle à la discontinuité de la vitesse angulaire. 

3. Sur les équations du mouvement de la poutre rigide-plastique. 
L'analyse du mouvement de la poutre rigide-plastique est fondée 
Q/1 sur l'examen conjoint des 

—— y - mouvements de ses parties 
a) rigides et plastiques. 

L'équation du mouvement 

des points de la zone plasti- 

A) que est simple. D'après la 


= 9 À 6) condition d'écoulement. le 
A 


moment fléchissant y est cons- 


ie tant (M — const — 1/,), 

g :— J'effort tranchant est donc 

Æ | C) nul et l'équation du mouve- 
€ ment a la forme 
' LS g>/? ;s C<t ue 

. mu—q{(z,t)}, (30.4) 

= À où q{x,t) est la charge répar- 

tie. 

g>12 ; 14° Il est également facile 

d'écrire l'équation du mou- 

Fig. 252 vement du tronçon rigide 


(fig. 251, c) pour une articu- 
lation immobile. Si l'articulation n'est pas stationnaire, la longueur 
du tronçon rigide (et par conséquent sa masse mËl) varie: il est 
donc nécessaire, en général, de tenir compte des forces réactives 
apparaissant par suite de la séparation des particules du corps (ou 
de l’adjonction des particules à celui-ci). On sait que ces forces 
sont proportionnelles à la différence des vitesses des particules et 
du corps. Dans le problème considéré du mouvement de la poutre 
rigide-plastique, cette différence, en vertu de (80.2), est nulle à la 
frontière. Donc. il n’y a pas de forces réactives complémentaires et, 
en général, on peut partir des énoncés ordinaires des lois de la 
mécanique. 

4. Exemple de la poutre sur appuis articulés soumise à une charge 
impulsive uniformément répartie. Considérons le mouvement d'une 
poutre sur appuis articulés (fig. 252, a) éprouvant l’action d'une 


charge uniformément répartie q — Q/2l du type explosif; cette der- 
nière agit dans l'intervalle du temps (0, rt) durant lequel elle est 
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constante (fig. 253, a) ou décroît (fig. 253, b), et on suppose que 
t 
| Qd>1Q (0. (80.5) 
Ù 


Introduisons le paramètre sans dimensions de la charge q — 
= QLM,. 

La poutre ne se déformera pas tant que le moment fléchissant 
maximal n'aura pas atteint jsa valeur limite M,. Cela aura lieu, 


Q 19 
0, 0, 1m 
{ £ | 
1] z 0 T _ 


Fig. 253 Fig. 254 


comme il est aisé de le voir, pour la section moyenne de la poutre 
lorsque q = 4 = q,. Ainsi, la poutre reste rigide si la charge est 
faible (q << 4). 

Mouvement d'une poutre à charge moyenne (4 < q < 12). Lorsque 
la charge dépasse un peu gq,, les moitiés rigides de la poutre tournent 
sur les appuis (fig. 252, b) pour une articulation plastique fixe au 
milieu. L’équation de la rotation de la moitié gauche de la poutre 
a la forme 

3 
T0 = + Q—4). (80.6) 

La charge atteignant instantanément la valeur maximale, les 

conditions initiales sont donc nulles, notamment : 


u = 0, w = 0 pour ?{ — 0. (80.7) 


L'équation (80.6) garde sa signification tant que le moment fle- 
chissant dans la moitié rigide de la poutre n'excède nulle part 7. 
Le moment fléchissant est défini par une charge uniformément 


répartie d’intensité Q/21, la charge d'inertie — muwzxr et le moment 
limite 1, dans l'articulation. L’épure du moment fléchissant est 
montrée sur la figure 254 en ligne pleine pour des petites valeurs 
de l'accélération angulaire et en pointillé pour des grandes accélé- 
rations. Dans ce dernier cas, l'effort tranchant est négatif au voisi- 
nage de l'articulation, ce qui aura lieu, comme il est facile de le 


voir. pour mlo > Q/21. L’équation (80.6) est donc vraie pour 
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mio << Q/21. En posant mlw — Q/21 dans l'équation (80.6). on 
trouvera la charge maximale q — 12 = q. au-dessous de laquelle le 
mouvement se réalise avec une articulation concentrée au milieu 
de la poutre. 

Intégrant l'équation (80.6), on obtient : 


mis 


t 
or (10= a). (80.8) 
0 


Le mouvement cessera au moment t — {, quand s’annulera la 
vitesse angulaire; on aura alors: 


I( — 4t = 0. (80.9) 


Intégrant ensuite l'équation (80.8) et supposant t = f, on trou- 
ve la forme de la poutre déformée (point d'’inflexion au milieu, 


fig. 252, b) définie par l'angle 8 = 8 (t): 


_ 3 ® 3 — 

0=+ | 1-7 (). (80.10) 
0 

Pour l'impulsion rectangulaire (fig. 253, a), on aura: 


13 — 3 n l 
T7 = 35 (Go — 4) Got? (= << 12). (80.11) 


La flèche maximale est égale à u = 16. 

Mouvement de la poutre sous une charge importante (q >> 12). 
Dans ce cas il se forme au chargement une zone plastique | x | > EL 
(fig. 252, c) dans laquelle le moment fléchissant est constant. Dans 
des conditions déterminées, cette zone se réduit (cf. ci-après) en se 
contractant en un moment quelconque { = t{” à un point qui s’iden- 
tifie à l'articulation plastique au milieu. Lorsque ? >> ft”, il se produit 
un mouvement avec une articulation fixe (fig. 252, d). 

Considérons le mouvement pour t 1’. Dans la zone plastique, 
il est décrit par l'équation (80.4), avec la charge q = Q/2I qui est 
indépendante de x; le tronçon plastique se déplace donc vers le 
bas sans se déformer (fig. 252, c). Supposons tout d'abord que la 
charge Q (t) augmente et trouvons £. Pour un élément sur la fron- 
tière x — El on a: 


mlEo — + = 0. (80.12) 
La rotation de la partie rigide est définie par l'équation 
SES d ; vo 
Te o = (gE° — 4), (80.13) 
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qui est analogue à l'équation (80.6). Il résulte des équations écrites 
que ; 


ge —12=0, (80.14) 
N'ERTET (80.15) 


Les équations présentées sont valables pour une charge croissante 
Q, (4), quand g << 0 et quand la partie gauche de la poutre x << LE 
reste droite. Conformément aux équations (80.4) et (80.13), le saut 
d'accélération à la frontière est alors égal à : 


on, = jui (2 4) = 0 


en se réduisant à zéro en vertu de (80.14). Le saut des vitesses angu- 
laires est nul lui aussi. 


Supposons maintenant que la charge Q (t) décroît, alors 


ge — 12< 0, (80.16) 
sinon la condition de compatibilité (80.3) ne sera pas valable. Eta- 
blissons l’équation des moments de la quantité de mouvement de la 
moitié de la poutre 0 < x < Î relativement à l'appui gauche: 


(& QU 2 | mur dx. (80.17) 


Lorsque x < El, on a v = x, pour x > El, on a conformément 
{ 


à (80.4) mv — [721 dt = * J(t) et l'équation (80.17) prend 
donc la forme 
1 mises 
7 EI ()—t— FM ®- (80.18) 
Dérivant cette équation par rapport au temps et appliquant la 


relation (80.13), on obtient que LI (4) — ie wo. Il est alors facile 
& 
de voir que 


12t 
mis \2 13 (t) 
( M, } =. (S0.20) 


Recherchons les conditions pour lesquelles le régime considéré 
est réalisable. Dérivant (80.19), on trouve que, par suite de la con- 
dition (80.5) que l’on peut écrire sous la forme J (t) > tq, on aura: 


mn (14) 0 
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autrement dit. g >0. Eliminant ici la grandeur J à l’aide de (80.19), 
on trouve: 


LE (që° — 12) — —24gt, 


c.-à-d. que l'inégalité (80.16) a vraiment lieu. 
Faisant # — 0 dans la relation (80.19), on aboutit à la position 
initiale de la frontière 


Jos = 12, Eo—E (0). (80.21) 
Au moment {” on a E — 1, par conséquent, 
I (7) — 12€ = 0. (80.22) 


A ce moment la vitesse angulaire w” peut être trouvée à partir de 


(80.20) : 


mis , ’ 

M, © = Gé, (80.23) 
et le déplacement du point médian uw” par intégration de l'équation 
pour u”: 

te 

ml  , 1 

Tuer | I (tdt. (80.24) 
0 


Mouvement pour t > t’. À ce stade final du mouvement, la vites- 
se angulaire de la rotation de la moitié nouvellement « durcie » de 
la poutre est définie par l’équation précédente (80.6), mais avec la 
condition initiale: © — w’ pour t — t. 

Après avoir trouvé la solution correspondante et appliqué les 
relations (80.22), (80.23), on obtient : 


ml° 3 
7, °=710—38 (>t"). (80.25) 

Pour w — 0, le mouvement se termine au moment { défini par 
la relation 


I (t)—4t=0. (80.26) 
Intégrant l'équation (80.25), on trouve l'angle de rotation accu- 
mulé au stade considéré du mouvement : 


 d 
. 3 3 | 
“ ns Lu “# (£—.1"2). 


Déterminant maintenant le déplacement /0 au moment final # 
et cumulant le déplacement précédent (80.24), on obtient le dépla- 
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cement total du point médian u: 


t t° 
Tu | I (D dt++ | I (6) dt [rÈ-Sr()] + (80.27) 
0 


| 


Une brisure se forme au point médian de la poutre au stade final 
du mouvement. 


Dans le cas de l'impulsion rectangulaire (fig. 253, a) 


1(= Got pour O<LtI<T—, 
7 Vgot pour t>T, 


et des relations (80.22), (80.26) il découle que 


LS ae 
=75 dot. — 7 dT- 
Conformément à (80.27), la flexion résiduelle maximale équivaut à: 


ml = _ go, 9 
MS "= (o—3) (4212). (80.28) 


Dans l'exemple donné, conformément à (80.19) et dans l'intervalle de 
temps (0, t) la frontière £ — E,, c.-à-d. elle est fixe; elle ne se déplacera que 
pour t > T. 

On calcule aisément l'énergie absorbée par la poutre. Pour la charge moyen- 
ne (49 < 12), cette absorption se fait dans l'articulation centrale. Lorsque la 
charge est forte (g > 12), l'énergie est absorbée sur la frontière stationnaire 
E — &,9, dans la zone des déformations plastiques continues E, < E << 1 et dans 
l'articulation centrale E = 1. 

5. Considérations finales. L'analyse d'autres cas de chargement montre 
que la « forme » de l'impulsion a peu d'influence sur les flèches qui, en général, 
sont déterminées par la charge maximale q, et l’impulsion totale 


œ 
GoTo —= | q dt. 
0 


Les autres cas de charges (concentrées, non uniformes, ...) et de fixa- 
tions de poutres sont étudiés dans plusieurs ouvrages [185,186] par des procédés 
analogues. Les données expérimentales confirment de maniere satisfaisante 
les calculs effectués d'apres le schéma rigide-plastique pour les déformations 
plastiques développées. Les divergences constatées parfois sont liées d'habitude 
a l'influence des efforts axiaux apparaissant en grandes flexions et des dévia- 
tions de la plasticité parfaite. 


Exercices du chapitre XI 


1. Une barre cylindrique ronde : => 0 subit la torsion résultant d’un choc 
appliqué à son extrémité = — 0. Si le moment de torsion est suffisamment 
grand, il se propage une onde de déformation élasto-plastique. 

Déduire l'équation différentielle de la propagation de la déformation de 
torsion en supposant que le matériau obéit au schéma élasto-plastique avec 
un palier d'écoulement et que les sections de la barre tournent d’un bloc. 
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070 d°0 c \2 G 
Fe dre de=bo(+) : = }/ +, 


où à, est la vitesse de propagation de l'onde élastique, c le rayon du noyau 
élastique, 6 l'angle de rotation de la section. 

2. Trouver la vitesse de propagation de l'onde de torsion de la déformation 
élasto-plastique pour la barre écrouissable (paragraphe 30,3). 

3. Déduire l'équation différentielle des oscillations longitudinales de la 
barre de section variable (S étant l'aire de la section). 

Réponse. 


Réponse. 


co , S’(z) _ du 
zx S(x) TPE * 


4. La déformation dynamique ed est deux fois plus grande que la déforma- 
tion es obtenue en chargement statique (lent) lorsqu'une charge de traction 
est subitement appliquée à une barre élastique (o = £e) dont la masse est 
insignifiante en comparaison de celle de la charge (cf. [°®}, I, paragraphe 64). 
Trouver le rapport ed/es pour la barre obéissant à la loi de déformation o — 


= Be,où Bet B sont des constantes (0 < B< 1). Montrer que > 2 et tend 


vers e —= 2,718... pour B —+ 0. 


CHAPITRE XII 


MILIEUX COMPLEXES. VISCO-PLASTICITÉ 


81. MILIEUX COMPLEXES 


{. Influence de la viscosité. Dans les chapitres précédents il 
a été question de la déformation plastique indépendante du temps 
(plasticité athermique). En comparaison des équations de Hooke, 
les nouvelles équations d'état décrivaient de façon plus complète 
les propriétés mécaniques des corps réels et, justement pour cette 
raison, les résultats obtenus acquièrent une grande importance dans 
la solution des problèmes relatifs à la résistance des machines et 
des constructions. La théorie des déformations plastiques et la théorie 
de l’écoulement plastique se rapportent à la description des phé- 
nomènes d'équilibre irréversibles de la déformation. 

Cependant, il n’est pas toujours possible de négliger l'influence 
de la viscosité (qui est liée aux mouvements thermiques des atomes) ; 
l’analvse des phénomènes de la déformation dans le temps devient 
alors inévitable. Dans certains cas (par exemple, lors de la défor- 
mation des aciers dans les conditions de température normale), 
cette influence du temps est infiniment petite et l’on peut se baser 
sur les théories mentionnées de la plasticité. Dans d’autres cas, cette 
influence s’avère considérable en changeant sensiblement toute 
l’image de la déformation. Ainsi, dans des conditions de hautes tem- 
pératures, même les aciers résistants font preuve d'écoulement pour 
de faibles contraintes et peuvent avec le temps accumuler de grandes 
déformations (phénomène du fluage). Lorsqu'on a affaire à des mou- 
vements rapides (liés par exemple aux oscillations, chocs), on a 
souvent besoin de tenir compte de la viscosité. 

Dans la technique moderne, une importance de plus en plus 
grande est attachée à l’application des propriétés mécaniques com- 
plexes des hauts-polymères auxquels se rapportent une gamme 
diversifiée de types de caoutchouc ainsi que différents matériaux 
fibreux naturels ou synthétiques. Tous ces matériaux sont caracté- 
risés par le rôle important que joue le temps dans leur comporte- 
ment; les phénomènes de la déformation sont ici non équili- 
brés. 
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Une science nouvelle dite rhéologie est en voie d’édification sur 
la base de l'étude des propriétés mécaniques des milieux complexes 
(cf. [%9: 5]). Dans ce chapitre, nous n’envisageons que les milieur 
plastiques complexes; on comprendra sous ce terme un milieu plasti- 
que « ordinaire » compliqué par les phénomènes relativement sim- 
ples de la viscosité. Pour ce qui est des équations rhéologiques plus 
complètes, nous recommandons les livres [2 59. 6], 

2. Modèles mécaniques. Les équations mécaniques d'état des 
milieux complexes sont d'habitude illustrées moyennant des modèles 
mécaniques simples. Pour des raisons de simplicité, on considère 
dans cette division l’état de contrainte uniaxial (traction d’une barre); 
désignons par © la contrainte correspondante, par € l'allongement 

| relatif et par E la vitesse de l’al- 
longement relatif. 


ts ts ls L'élément élastique, obéissant à 
la loi de Hooke 
. JL o = Er, (81.1) 
Æ (e] ? C ’ 
>= F° — : est représenté sous forme d’un res- 
es sort (fig. 255, a). 
Le : L'élément visqueur, obéissant à 
| |S | la loi de viscosité de Newton 
a) 6) c) de | 
| OC = LL dt , (81 .2) 
Fig. 255 où u est le coefficient de viscosi- 


té, est représenté par un modèle 
constitué d'un piston qui se déplace dans un cylindre rempli 
d'un liquide visqueux (fig. 255, b). 

Le corps rigide-plastique ne se déforme pas lorsque les contraintes 
sont inférieures à la limite d'écoulement ; l'écoulement ne se mani- 
feste que lorsque les contraintes satisfont à la condition d'écoule- 
ment (6 = 64). Ce milieu est représenté sous la forme d’un palier à 
frottement sec (fig. 255, c). 

Combinant ces modèles simples, on peut aboutir à différents 
milieux complexes. Par exemple, le milieu élasto-plastique se caracte- 
rise par un modèle dans lequel sont mis en série un élément élastique 
et un élément plastique (fig. 256). D’autres exemples de milieux 
complexes sont exposés ci-après. 


Finalement, notons que l’on peut attribuer à l’élément élastique (ou vis- 
queux) une loi d’élasticité (ou de viscosité) non linéaire. Par exemple, la rela- 
tion | 

de 
——B|oim-1o 81.3 
= Bo m-10, (81.3 
où B et m sont des constantes, correspond à l’écoulement visqueux non linéaire 
(fluage) des métaux. On peut envisager également le modèle du milieu plasti- 
que écrouissable. 
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3. Visco-élasticité. La connexion des éléments élastiques et 
visqueux conduit aux milieux dits élasto-visqueux. 

La connexion en parallèle (fig. 257, a) de deux éléments, dont 
l'un est élastique et l’autre visqueux, conduit au milieu élasto- 


visqueux de Foigt 
o=Ee+u. (81.4) 


On peut obtenir cette équation si l’on tient compte du fait que 
la contrainte totale dans le milieu se compose de la contrainte corres- 


|° ts 
| À 
£ A F° 


k EE 


) ) 
Fig. 256 Fig. 257 


pondant à la déformation élastique et de la contrainte due à la re- 
sistance de viscosité. Le milieu élasto-visqueux en état de repos 
de Re à | : 
(+ = | se comporte comme un milieu élastique. La contrainte 
dans le milieu croît avec l’augmentation de la vitesse de déformation. 
Si l’on communique à un milieu une déformation constante & — 
— const, elle y sollicitera une contrainte constante o — Ee. Si on 


charge le milieu avec une contrainte constante 
o = const = 6, pour t{ > 0, 


on obtient alors à partir de (81.4): 
Go | - £t 
E=— 1e h | , 


autrement dit, la déformation s’accumule progressivement en ten- 


O 
dant vers la valeur DE 
Le milieu élasto-visqueux a été étudié en détail pour la première 


fois par W. Foigt en rapport avec le problème de l’amortissement 
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des oscillations et fut par la suite examiné par de nombreux cher- 
cheurs [$2; 46, 69], 

Pour la connexion en série (fig. 257, b), on fait la somme des vites- 
ses de déformation correspondant à la même contrainte. La loi de la 
déformation d’un tel milieu, obtenue pour la première fois par Max- 
well, a la forme 

de 1 do 
Eau 

Considérons les propriétés de ce milieu. Si l’on transmet au 

milieu une contrainte constante (o — const), celui-ci se déformera à 

une vitesse constante, autrement dit, il 
3 coulera à la manière d'un liquide vis- 
queux. Lorsque le chargement est rapi- 


(81.5) 


œ 
© # e OC A 
de o — ©,, une déformation = apparaî- 
tra immédiatement (grâce au terme élas- 
tique) dans le milieu. Si l’on supprime 
== __ la contrainte, la vitesse de déformation 
© £ deviendra nulle elle aussi, mais il res- 


Fig. 258 tera dans le milieu une certaine défor- 
mation constante. 
Soit o, la contrainte appliquée au corps au moment { = 0; l'al- 
Go 
E 
maintenant la déformation en posant € — const — €, (par 


longement initial correspondant est égal à €, — Fixons 


exemple, en fixant les extrémités de la barre). Alors £. = 0, et il 
découle de (81.5): 
L 
E 
d'où 
o = 09e” t/l, 


où lp = is est appelé temps de relaxation. De la sorte, la contrainte 


baisse avec le temps suivant une loi exponentielle et tend vers zéro 
(fig. 258). Le milieu de relaxation de Maxwell décrit qualitativement 
la propriété importante des corps réels qui réside en l’affaiblisse- 
ment de l’état de contrainte avec le temps pour une déformation 
invariable (relaxation des contraintes). L'équation de Maxwell est 
souvent appliquée pour les descriptions qualitatives des phénomènes 
de relaxation; quant aux résultats quantitatifs, ils s'accordent mal 
avec les résultats expérimentaux. | 

Les modèles présentés possèdent deux paramètres £,. u. 

La description des propriétés mécaniques complexes (par exemple, 
des propriétés des hauts-polymères) exige l'application de modèles 
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à éléments multiples qui se caractérisent par un grand nombre de 
paramètres. Le modèle, montré sur la figure 259, a, comporte déjà 
trois paramètres £;, £:, lu. 

Un exemple de modèle à quatre paramètres £, E+, ll, Le est 
représenté sur la figure 259, b. 


| J O 
a) 


Fig. 259 


De tels milieux (à rz paramètres et à paramètres continuellement 
al font l’objet de la théorie de la visco-élasticité linéaire 
[2, 42, 60]. 

Les milieux de relaxation non linéaires jouent un rôle important 
dans la théorie du fluage des métaux {1 1, 2], 

4. Visco-plasticité. L'union des éléments visqueux et plastiques 
conduit aux milieux dits visco-plastiques. 

La connexion en parallèle (fig. 260, a) de deux éléments, dont 
l’un est visqueux et l’autre plastique, donne un milieu visco-plastique, 
vraisemblablement traité pour la première fois par Chvédov (1900) 
et par Bingham (1922). La loi de la déformation prend alors la forme 


0=0+u € pour OC >Os; (81.6) 


le milieu ne subit pas de déformations pour © << 64. 

Ce schéma reflète le fait que, pour de nombreux matériaux, 
l'écoulement notable n’apparaît que pour une charge déterminée ; 
la vitesse de l'écoulement dépend alors de la viscosité du milieu. 
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Les caractéristiques visco-plastiques distinguent de nombreux maté- 
riaux usuels tels que les métaux à température suffisamment élevée, 
différents lubrifiants consistants, peintures, etc. Le perfectionne- 
ment de nombreux processus technologiques (traitement à chaud 


des métaux, déplacement de diverses matières plastiques dans les 
machines, conduites, etc.) implique l'étude du mouvement des 


4 
LL, 1 
D EL bb de 


a) b) Lo 
Fig. 260 Fig. 261 


matériaux visco-plastiques. La théorie hydrodynamique du grais- 
sage pour des matériaux lubrifiants consistants est elle-aussi basée 
sur les équations de l’écoulement visco-plastique. 

Les équations du milieu visco-plastique seront envisagées plus 
en détail dans le paragraphe suivant. 

La connexion en série de deux éléments (fig. 260, b), dont l’un 
est visqueux et l’autre plastique, conduit à un milieu en fluage 
plastique présentant un intérêt notable dans les problèmes du 
fluage. 

Lorsque 6 << 6,, ce milieu se comporte comme un liquide visqueux 
qui obéit à la loi de viscosité de Newton (81.2) ou à la loi d’écoule- 
ment non linéaire, par exemple à l’équation (81.3). 

Lorsque 6 = 6., le milieu coule comme un corps plastique par- 
fait (cf. paragraphe 83). 

L'association d’un grand nombre d’éléments visqueux et plasti- 
ques conduit à des milieux visco-plastiques complexes. 

5. Elasto-visco-plasticité. La connexion des éléments de ces trois 
types (élasto-visqueux et plastique) nous donne des milieux beau- 
coup plus complexes. Ainsi, le modèle représenté sur la figure 261 
est parfois utilisé dans les problèmes dynamiques. Pour obtenir 
l'équation correspondante, il faut écrire, comme d'habitude, les 
lois de la déformation pour chaque élément et établir les conditions 
d'équilibre et de continuité des déformations. 
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82. MILIEU VISCO-PLASTIQUE 


1. Relations fondamentales. Considérons plus en détail le milieu 
visco-plastique ; nous conviendrons d’appeler ainsi le milieu dont le 
modèle est formé par la connexion en parallèle d’un élément visqueux 
et d’un élément plastique (fig. 260, a). Le milieu visco-plastique 
est l’objet d’une étude poussée en raison de ses applications prati- 
ques variées. 

On fera appel à des suppositions complémentaires ordinaires pour 
passer de l’équation (81.4), décrivant l’état de contrainte uniaxial, 
au cas de l'état de contrainte complexe. On admet avant tout la 
condition d'incompressibilité 


Biy013 = 0. (82.1) 


Ensuite, on obtient les composantes de la contrainte o;; en som- 
mant les composantes de la contrainte o;;, liées aux propriétés 
plastiques, et les composantes de la contrainte of; qui sont dues à 
la résistance de viscosité: 


Oij = Oij + Oij. (82.2) 
Les composantes de la contrainte oi; sont définies par les équa- 
tions (13.12) de la théorie de la plasticité de von Mises, c.-à-d. 


Si AE Es (82.3) 


la condition d'écoulement de von Mises étant alors satisfaite : 
SijSi;j = 275. (82.4) 


Soit une résistance de viscosité obéissant à la loi de la viscosité 
linéaire de Newton (5.5), c.-à-d. 


Si; —2U'Ei; (3u’=). (82.5) 

En faisant la somme des contraintes, on vient aux relations du 
milieu visco-plastique 2 

PIE p')E. (82.6) 


Il en découle la relâtion 
T = Ts + L'A, (82.7) 
qui représente la généralisation de l'équation (81.6). Notons que 


l’on peut considérer le milieu visco-plastique comme le cas limite 
du milieu visqueux non linéaire 


St; = 28 (A) Es, (82.8) 
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pour lequel T = g (H) H. Pour le milieu visco-plastique, on a 
g (HD) =u +. 


2. Equations de l'écoulement visco-plastique. Les relations (82.6) 
constituent, conjointement avec la condition d’incompressibilité 
(82.1) et trois équations du mouvement, un système de dix équa- 
tions pour dix fonctions inconnues s;,, ©, Vi. 

Introduisant dans les équations différentielles d'équilibre les 
composantes de la contrainte conformément à (82.6), on obtient 
(avec l'équation d’incompressibilité (82.1)) le système de quatre 
équations pour la pression moyenne © et les composantes de la vites- 
se v;; ce système est d’une forme très complexe, nous ne pensons 
pas qu’il soit nécessaire de le reproduire ici. 

Dans le cas de la déformation plane, v. = 0 et alors 6. = 6 — 


= (0, + 0,), t,: = %,, — 0. Les équations différentielles d'équi- 


libre seront satisfaites si l’on introduit la fonction des contraintes 
O® (x, y), à savoir: 
9°O 
dy? * 


92 
0x ? 


r 92 
Oz dy 


La condition d’incompressibilité est identifiée lors de l’introduc- 
tion de la fonction du courant Y (x, y): 
D. € _ 0Y 
gr NT 
Les fonctions O et W sont déterminées à partir du système de 
deux équations différentielles non linéaires du second ordre qui 
résultent de la relation (82.7) et de la relation 


OCx = 2u" Cy= 2u" Tey = — 2U 


Ox—0=4 (+), (62.9) 


découlant de (82.6). 

Eliminant une des fonctions, ® par exemple, on peut obtenir 
une équation différentielle non linéaire du quatrième ordre par 
rapport à la fonction du courant W. Cette équation a été appliquée 
par À. Iliouchine [1%] et A. Ichlinski [2] pour l'analyse de plusieurs 
problèmes relatifs à l'écoulement visco-plastique. 


Les équations du milieu visco-plastique trouvent des applications pour 
résoudre différents problèmes technologiques concernant le traitement des 
métaux par pression, l'écoulement de, matières plastiques variées dans les 
tubes et ouvertures, la théorie du graissage par lubrifiants consistants, etc. 
(cf. [81]). Les relations (82.6), complétées par des déformations élastiques, sont 
utilisées également dans les problèmes de la dynamique plastique s’il est impos- 
sible de négliger l'influence de la vitesse de déformation. La théorie de la couche 
limite a été développée dans les problèmes hydrodynamiques de l'écoulement 
visco-plastique. 
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Comme nous l'avons déjà noté, le milieu visco-plastique peut être considéré 
comme le cas limite d’un milieu visqueux non linéaire. Cette conception permet 
d'écrire facilement les équations variationnelles de l'écoulement visco-plasti- 
que, notamment, le principe du minimum de la dissipation totale (caractéri- 
sant les propriétés de minimum du champ de vitesses réel) et le principe du 
minimum de la dissipation complémentaire (caractérisant les propriétés de 
minimum de l’état de contrainte réel). L'analyse détaillée de la première équa- 
tion variationnelle est donnée dans l'ouvrage récemment publié de P. Mossolov 
et V. Miasnikov [1]. 


3. Ecoulement permanent dans un tube. Considérons le problème 
relatif à l’écoulement d’une masse visco-plastique dans un tube 
circulaire long. Le mouvement est supposé lent, permanent et à 
symétrie axiale; la rotation de la masse dans le tube est absente. 
On a alors dans le système des coordonnées cylindriques r, ®, 2: 

u, = 0, wvp = 0. 

Calculant les composantes de la vitesse de déformation, on 
trouve : 

dv; 


dv 
Er = Eg = Mr = Nez = 0, =; Nrz = or 


Mais E. — 0, d'après la condition d’incompressibilité, par con- 
séquent, v. = v, (r). Conformément aux relations (82.6) on obtient : 
’ dv 
Or—=Op—0z=0;, Tro = Tez = 0 ; Trz= — Ts +U —. 


Il est admis ici que < 0, alors TE = —1. 
Ensuite, à partir des équations d'équilibre (4.3) on trouve: 


06 — dTrz 1, Trz 1 00 
pme Mer--20s Her nb au 


Il en résulte que o = © (2), le gradient de pression D = étant 
une grandeur constante. Substituant +,, dans la dernière équation 
et effectuant l'intégration sous les conditions que la masse visco- 
plastique adhère aux parois du tube (c.-à-d. v. — 0 pour r = b) 
et que la vitesse v. soit limitée pour r, > 0 et r > 0, on obtient: 


el 2 Ts 
Du fait que | r,,| > +, à l’intérieur de la zone déformée, la solu- 


dvz 
dr 


tion na le sens que pour O0, c.-à-d. pour 


Le reste de la masse ne se déforme pas et se déplace à l’intérieur 
du tube comme un solide. La vitesse augmente suivant une loi para- 
bolique d’une valeur nulle sur les parois du tube à la valeur maximale 


428 MILIEUX COMPLEXES. VISCO-PLASTICITÉ (CH. XII 


pour r — c (fig. 262). La valeur de la contrainte tangentielle est 
égale à bg/2 près de la paroi du tube, elle baisse ensuite jusqu'à la 
valeur +; à la frontière du noyau non déformable. Puisque c < b, 


POLE DIT LT 


Fig. 262 


l'écoulement n'est donc possible que pour un gradient de pression 
suffisamment grand: 


Calculant la quantité de la masse passant par unité de temps, 
on obtient : 


Q=2n ro dre | LS c5)— 2e (D — 0) |. 
0 


Dans le cas du liquide visqueux +; = 0, donc c — 0, il n'y a 
pas de noyau rigide, et la dernière équation conduit alors à la for- 
mule connue de Poiseuille 


xbf 
Q = Su” 7 


Dans le cas du corps rigide-plastique u” = 0, c — b, qui est 
un autre cas limite, le glissement s'effectue dans une couche mince 
avoisinant la paroi du tube. 


83. MILIEU PLASTIQUE FLUANT 


1. Relations fondamentales. Passons maintenant à l’examen plus 
détaillé du milieu plastique fluant dont le modèle est constitué 
par la connexion en série des éléments visqueux et plastique 
(fig. 260, b). Ce milieu a des applications très intéressantes dans la 
théorie du fluage des métaux où, d’ailleurs, il faut souvent tenir 
compte également de la déformation élastique et de l'influence de 
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l’« écrouissage ». Nous envisagerons ici une variante simple des 
relations fondamentales, tenant compte seulement de la viscosité 
non linéaire et de la plasticité parfaite. 

Pour le modèle représenté sur la figure 260, b, la sommation 
ne concerne que les vitesses de déformation, la contrainte restant la 
même dans les deux éléments. 


De la sorte, on a: 
Eij = bij + EG. (83.1) 


Les vitesses de la déformation plastique sont égales à 


0 pour T<T,, 
Les vitesses de la déformation visqueuse sont égales à 
" = 
= 8(T)si;, (83.3) 
où g (T) est une fonction connue. Notons que 
T = g(H") H”, (83.4) 


avec g (H") g (T) = 1. Nous avons donné ici les relations fondamen- 
tales « d’après le critère de von Mises ». Il est aisé de formuler des 
relations analogues pour un autre critère (par exemple pour le cri- 
tère de tTm:x)- 

2. Equations de l'écoulement plastique fluant. Si les contraintes 
sont inférieures à la limite d'écoulement, le corps ne subit qu’un 
fluage conformément aux relations du type (81.3), les vitesses de la 
déformation totale étant alors E;; — Eï;. Des domaines « visqueux » 
(T << r.) et « plastiques » (T = +.) apparaissent dans le corps lors- 
que la charge est suffisamment grande. Dans les premiers domaines, 
les composantes de la vitesse de déformation E;; sont liées avec les 
composantes de la contrainte par les équations (83.3); dans les 
seconds domaines, elles sont liées par les relations 


Er = [a + TE) Sije 


Des conditions appropriées de continuité des contraintes et des 
vitesses doivent être observées sur les frontières de zones différen- 
tes. Tant que l’état limite n’est pas obtenu, l'écoulement de l’ensem- 
ble du corps est déterminé par la déformation du « noyau visqueux ». 

3. Ecoulement d’une sphère creuse sous l'action de la pression. 
Considérons le problème relatif à l’écoulement permanent d'une 
sphère creuse à plasticité fluante subissant la pression intérieure p 
(fig. 41). Conservons ici les notations utilisées dans le paragraphe 25. 
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Soit v = v(r) la vitesse radiale. L’équation d’incompressibilité 
a la forme 


dv ) 
_ +22 =0, 
d’où l’on trouve que 
ss C 
r= ? 


où C est une constante arbitraire. Calculant maintenant les vitesses 
de déformation et l'intensité des vitesses de déformations du cisail- 
lement, on obtient : 
2C C = C 
bg, bob, H=2V3:. 


L'intensité des contraintes tangentielles équivaut à 7 — 


= (69 — 0,). L'équation différentielle d'équilibre (25.1) prend 


alors la forme 


do 2 V3 ; 
= —— 7. (83.5) 


Supposons que T << Tr. Admettons la fonction puissance T — 


— BH", où B, 0 << 1 sont respectivement le coefficient cet 
l’exposant du fluage. Portant T dans l’équation d’équilibre (83.5) 
et effectuant l'intégration pour les conditions aux limites 6, — —p 
pour r = aet 6, = 0 pour r = b, on obtient: 


3 — 
o=s[1—(2)#], re Vi(i)S, 2. (836 
pi 
Il est évident que l'intensité des contraintes tangentielles dé- 
croît avec l'accroissement du rayon r. Lorsque la pression est suffi- 
sante (à savoir, pour p > = (1 — B-°#), il apparaît une zone 
plastique a < r < c dans laquelle 7 = +4. Dans cette zone la solu- 
tion est définie par les formules (25.8); récrivons ces formules : 


OC, = 204 np, Op = Or + Ose (83.7) 


Dans le domaine extérieur c < r < b, on peut obtenir la solu- 
tion à partir des formules (83.6) en remplaçant p par —q = —(0,):+, 
et le rayon a par le rayon c. Sur la frontière r = c, o-et T sont conti- 
nus. Il est facile de voir que qg = 20, ln + —. p. Ensuite, à partir de 


la condition 7? = +, pour r — c on trouve l'équation définissant 
le rayon c: 


Sfi-(h)" née Em (83.8) 


208 a 
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La vitesse v (r) est calculée pour la valeur appropriée de la cons- 
tante arbitraire C. 

La zone plastique envahit l’ensemble de la sphère lorsque c — b; 
on tire alors de (83.8) la valeur de la charge limite p... 


Exercices du chapitre XII 


1. À partir de l'équation (81.4), établir l'équation différentielle des oscil- 
lations longitudinales d’une barre élasto-visqueuse 


du ge Fu o Su 
ot? Ôz= Ôz® ôt 


oùu —= u(r, t) est le déplacement suivant l’axe de la barre, a = V Z : 


= É. 
p 


2. Partant de l’équation de fluage établi (81.3) et des hypothèses habituel- 
les, déduire l’équation différentielle de la vitesse de fléchissement de la poutre 


où M est le moment fléchissant, D la rigidité de la poutre en fluage. 
3. Obtenir la loi de la déformation 


Eie+u —— (1+52) o—+ 


du milieu à trois éléments, montré sur la figure 259, a. 
4. Obtenir la loi de la déformation 


d°e de __ Hd d?o ( Li E;, \ do E; 
Me Th EE, dr tu Es j & uw © 
du milieu à quatre éléments, montré sur la figure 259, b. 

5. Résoudre le problème sur l'écoulement visco-plastique permanent entre 
deux plaques rugueuses parallèles dans le cas de la déformation plane. Montrer 
que l'épaisseur du noyau rigide est 2c = 2t,/q. 

6. Déduire la formule de la vitesse v (r) dans le problème sur l'écoulement 
de la sphère creuse (paragraphe en présence de la zone plastique. 

7. Résoudre le problème sur l'écoulement d’un tube creux à plasticité 
fluante sous l’action d’une pression intérieure. 


APPENDICE 


1. SUR LE TYPE DU SYSTÈME D'ÉQUATIONS 
AUX DÉRIVÉES PARTIELLES 


Dans la théorie de la plasticité, la dynamique de gaz, la statique 
des massifs pulvérulents et dans d’autres branches de la mécanique, 
on a affaire à des systèmes de deux équations quasi linéaires aux 
dérivées partielles du premier ordre par rapport à deux fonctions u, 
v de deux variables indépendantes x, y: 


] dv 
À; Big CG + Die = Es 
(1) 


Ou du dv Ov 
Aer + Be+ Ce + De 3 —E: 


où les coefficients 4,. B,, ..., E, sont les fonctions données de 
z, y, u, v. Les propriétés des solutions de ce système et les méthodes 
de construction de ces solutions dépendent sensiblement du type de 
système. Examinons ce problème. 

Soient u, v des valeurs données le long d'une certaine ligne 
z—=z(s), y = y (s), dans le plan x, y: 


u =u(s), v—=v(s). 


Si l’on introduit dans le problème l’espace à quatre dimensions 
TZ, y, u, v, les équations x — x (s), y — y (s), u — u (s), v = v (s), 
y représentent une ligne ZL quelconque; quant aux solutions des 
équations différentielles u = u (x, y), v = v (x, y), elles forment 
une surface quelconque (surface intégrale). 

La question principale est de savoir s’il est possible de faire 
passer une certaine surface intégrale par la ligne L donnée (problème 
de Cauchy). Cette question est liée à la possibilité de définir univo- 
quement les dérivées des fonctions inconnues u, v le long de la ligne 
L en vertu des équations différentielles (1) elles-mêmes. En langage 
géométrique, la détermination univoque le long de Z à partir des 
équations différentielles elles-mêmes des dérivées partielles pre- 
mières signifie la détermination, le long de Z, du plan tangent 
à la surface intégrale. 
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Les équations différentielles (1), si on les considère le long de Z, 
ont des coefficients connus et peuvent être utilisées pour la déter- 
mination des dérivées partielles. Connaissant uw et v le long de Z, 
on a donc pour équations complémentaires les relations évidentes 


du ou ôv ôv 


Le long de Z, les équations (1) et (2) forment un système d’équa- 
tions algébriques linéaires non homogènes par rapport aux dérivées 
partielles premières. Les dérivées partielles sont définies de façon 
non unique si, le long de Z, le déterminant du système A et les numé- 
rateurs convenables À,, A:, A:, À, dans les formules de Craemer se 
réduisent à zéro. Ecrivons la première condition 


Ay Bi Ci D; 
A3 B3 Co D 
A1" 73 "2 #4) à 
dr dy 0 O0 
0 O0 dx dy 
ou bien sous une forme développée 
dy \2 d 
a(5) — 2h +c=0, (3) 


où on a introduit les notations suivantes: 
a = Ci4s— AiC2, 
2b = CiB3— B1Co + Di4o — AiDa, 
c= DB; — BDs. 
L'équation différentielle (3) se décompose en deux équations 


= (b+VD— a). (4) 


Si dans un domaine x, y quelconque on a b? — ac > 0, on a alors 
en chaque point de ce domaine deux directions caractéristiques dif- 
férentes ; dans ce domaine le système (1) sera du type hyperbolique. 

Si b? — ac — O0 dans un domaine zx, y quelconque, on a alors 
en chaque point du domaine en question une seule direction caracté- 
ristique : dans ce cas le système (1) est du type parabolique. 

Finalement, si b? — ac < 0, il n'existe pas de directions caracté- 
ristiques réelles dans le domaine correspondant, et le système (1) 
est appelé elliptique. 

Les coefficients des équations (1) étant des fonctions de x, y,u, , 
le système (1) peut être en général de type différent dans divers 
domaines. 

La solution du système d’équations de type hyperbolique est 
étroitement liée aux lignes caractéristiques, définies par les équa- 
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tions différentielles (4) et couvrant le domaine x, y d’un réseau 
curviligne. 

Notons que si le système est linéaire, autrement dit, si les coef- 
ficients de l’équation (1) ne sont les fonctions que de x et y, le réseau 
des lignes caractéristiques ne dépend pas de la solution. Pour les 
équations non linéaires, les lignes caractéristiques dépendent de la 
solution recherchée. 

Egalant à zéro les numérateurs À, = À, — A, = A, = 0, on 
vient aux relations entre les fonctions inconnues u, v qui sont véri- 
fiées le long des caractéristiques. 

La théorie des équations différentielles hyperboliques (1) a été 
exposée dans le livre de R. Courant et K. Friedrichs [*], chapi- 
tre II. Les problèmes de la théorie des équations différentielles 
hyperboliques à deux variables indépendantes ont été traités égale- 
ment dans le livre de R. Courant et D. Hilbert « Les méthodes de 
la physique mathématique », vol. IT, chapitre V; dans le « Cours 
des mathématiques supérieures » de V. Smirnov, vol. IV, chapi- 
tre III; dans le livre de B. Rojdestvenski et N. Ianenko « Systèmes 
d'équations quasi linéaires », 1968. 


2. SUR LES ÉQUATIONS RÉDUCTIBLES 


Dans de nombreuses divisions de la mécanique des milieux dé- 
formables (état de contrainte plan et état de la déformation plane 
dans la théorie de la plasticité, quelques problèmes dynamiques 
de la théorie de la plasticité, etc.) on rencontre le système d’équa- 
tions homogènes 


1 FPT +R RG Frs = + D, 0 
(1) 
A 2e D +8 LHC Dr LEDs dy 2 — 0, 


où les coefficients 4,, B;, ..., D, sont les fonctions de x et v 
seulement. 

Dans ce cas, le système (1) est dit réductible, étant donné qu'il 
est réduit au système linéaire par inversion des variables. Soit 


zx =zr(u,v), y —= y(u. v). 
Procédant à la dérivation, on obtient : 


__ 0x du ôr dv dy ju D -0b 

13 ATTÈTÉ nn De To 

LR RL 1 — dy du | dy ôv 
_ du dy d Yy du 0y | & dy 
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D'où l’on trouve les dérivées partielles : 


0z __1 à ôz 1 du. dy 1 à ôy 
du À ” A dy? du À 8z? à 


où À est le déterminant fonctionnel : 


__ Du, v) du ôv du dv 
D (x, y) 0x O0y dy 0x 


Portant les dérivées partielles dans l’équation (1) et divisant par 
A, on vient au — linéaire : 


A BC: a +D, € = 0, 
4 TBE 2 — 2 ARTE j'a “du 0: 


Le système (2) n’est pas en général équivalent au système (1), 
car les solutions réduisant à zéro le déterminant fonctionnel À se 
perdent lors de la transformation. Néanmoins, ces solutions se 
distinguent par la simplicité et peuvent ètre obtenues directement. 

Ces solutions simples (ondes simples, paragraphe 77; états de 
contrainte simples, paragraphe 33, etc.) ont des applications impor- 
tantes. 

Les problèmes de la théorie des équations réductibles ont été 
traités dans le livre de R. Courant et K. Friedrichs [#], chapitre II, 
ainsi que dans les articles de S. Kristianovitch ['#] et deS. Mikhli- 
ne [* 
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